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Einleitung

Den Beginn dieses Forschungsvorhabens markiert eine Recherche zum Einsatz von
Robotern in Museen im Mai 2012. Die Recherche ergab, dass zwischen 1995 und 2005
mindestens 17 verschiedene Roboter von internationalen Forschungsteams zumindest
zeitweise in Museen zum Einsatz kamen. Das Museum als 6ffentlicher Ort, an dem ,,un-
trained user®, verschiedene Inhalte — von versteinerten Dinosauriern iiber den amerika-
nischen Biirgerkrieg bis hin zu zeitgenossischer Kunst — sowie Wissensvermittlung und
Unterhaltung zusammentreffen, war tiber ein Jahrzehnt das paradigmatische Anwen-
dungsfeld einer bestimmten Art von Robotikforschung. Forschungsberichte, Konfe-
renzpaper und Youtube-Videos von VHS-Aufnahmen eréffneten mir eine Welt, die ich
als Sozialwissenschaftler hochst spannend und gleichzeitig befremdlich empfand. Aus
allem sprachen Euphorie und Begeisterung, dass der Einsatz von Robotern an solchen
Orten nun moglich sei, oder besser: ermoglicht werde. Der Bezug auf das Anwendungs-
feld, die konkreten Nutzerinnen und Nutzer sowie deren Repridsentation — soweit aus
den Veroffentlichungen zu rekonstruieren — geschah ebenfalls in diesem Pioniergeist.
So heifit es z.B. in einer Veroffentlichung: ,,To appeal to people’s intuition, the robot’s
interface uses patterns of interactions similar to those found when people interact with
each other” (Thrun et al. 1999). Die vermeintlichen Technikwissenschaftler' hatten sich
zwischenmenschlichen und mensch-robotischen Interaktionsmustern als Gegenstands-

bereich ihrer Forschungs- und Entwicklungsarbeit zugewandt.

Die Ingenieure und Computerwissenschaftler waren nicht nur mit den Logiken, Hand-
lungsmustern und Relevanzstrukturen der konkreten Museen und ihrer Besucherinnen
konfrontiert. Sie haben dariiber hinaus die Begegnung mit den Nutzern und die ihr zu-
grunde liegenden Regeln technisch operationalisiert. Ziel des Einsatzes im Museum war
nicht nur der Test und Beweis der Leistungsfihigkeit neuartiger Methoden zur Naviga-
tion in ,,unstrukturierten Umgebungen®; die Interaktion mit den Maschinen sollte auch
»glaubhaft bzw. ,.intuitiv* sein (ebd.). Zur Umsetzung dessen griffen die Forschenden
auf Mittel zuriick, die nicht zwangsldufig dem Kanon der Kiinstlichen Intelligenz-

Forschung und Computer Science entstammten: So erhielt der Roboter aus dem bereits

' Weibliche und minnliche Bezeichnungen wechseln sich im Verlauf des Textes unsystematisch ab oder
werden Teils mit geschlechtsneutralen Substantiven umgangen.
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zitierten Forschungsprojekt bspw. ein Design, das an den Protagonisten des gleichnami-
gen Hollywood-Films ,,JJohnny Nummer 5 erinnert: Zwei Kameras als Augen, von
Elektromotoren bewegte Lippen und Augenbrauen, die rudimentére Gesichtsausdriicke
erlauben (vgl. Abbildung 1). War ,,Minervas®“ Weg blockiert, wechselte der Roboter
vom Gesichtsausdruck ,,frohlich® zu ,,neutral® und bat per Sprachausgabe durchgelas-
sen zu werden: ,,Could you please stay behind me?*“. Meldeten die Sensoren danach
immer noch, dass ein Hindernis im Weg war, zogen sich die Mundwinkel nach unten,
die Augenbrauen nach innen und die weibliche Stimme sagte bestimmt und ungeduldig:

I need to get through.?

(a) (b)

Abbildung 1 — Mimik des Roboters ,,Minerva“; Thrun et al. 1999

Am Beispiel des Museumsroboters ,,Minerva® zeigen sich bereits die unterschiedlichen
Néherungsweisen an das Soziale, die die empirische Rekonstruktion der Forschungs-
und Entwicklungspraktiken der Sozialrobotik so reizvoll machen. Der Einsatz des Ro-
boters im Museum motiviert sich zum einen aus der Herausforderung, ihn in diesem
Umfeld zuverlédssig zum Funktionieren zu bringen. Zum anderen geht damit eine Form
von Losungspotential einher: Der Roboter soll den Museumsbesuch attraktiver machen.
Die Interaktion mit Menschen gerédt dabei zunéchst aus einer typisch ingenieurhaften
Perspektive in den Blick: Sie werden als unkalkulierbare Hindernisse auf dem Weg des
Roboters konzipiert. Die vergleichsweise pragmatische Zielstellung, dass der Roboter
unfallfrei und effektiv zwischen Menschengruppen navigieren konnen muss, wurde von
den Forschenden zusitzlich tiber die Imitation von Gefiihlszustdnden und Motiven des

Roboterhandelns operationalisiert. Dahinter steht die (kognitionspsychologisch inspi-

* Die beschriebene Funktionsweise ldsst sich sehr gut in einem Fernsehbeitrag von 1998 nachvollziehen:
https:/www.youtube.com/watch?v=NOhcQCy1Kxs [16.09.2015]
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rierte) These, dass die Reprédsentation von inneren Zustidnden entscheidend fiir ein Ge-
lingen der Begegnungen von Roboter und Museumsbesuchern ist. Anschlieend wurden
glaubhafte Ausdrucks-Modalitdten wie die Sprachsequenzen (mithilfe einer Schauspie-
lerin) und die Gesichtsausdriicke entwickelt. Der Prozess der Entwicklung und des Ein-
satzes dieses Roboters im Museum wird in den Forschungspublikationen und auch in
massenmedialen Darstellungen linearisiert: Wirkungsabsicht, Problemstellung, theore-
tisch hergeleitetes Losungsprinzip, technische Umsetzung der Losung, erfolgreicher

Einsatz, Evaluation per Fragebogenstudie.

Dabei dringte sich schon aus der rdumlichen und zeitlichen Ferne des Lesens der Ein-
druck auf, dass die Robotikforscher sehr viel mehr getan haben, als einen Algorithmus
zur Pfadplanung und einen Zustandsautomaten zu entwickeln, den sie auf einer Robo-
terplattform implementiert haben. Sie miissen sich in die Alltagswelt des Museums be-
geben haben und dabei in Interaktionen mit Personal und Besuchern geraten sein. Sie
haben implizit Erwartungen tiber die Nutzerinnen und Nutzer angestellt und die erwar-
teten Erwartungen der Nutzer explizit in die Gestaltung ihres Roboters einflieen las-
sen. Dabei haben sie sich auch populdrkulturellen Vorbildern bedient, um die angestreb-
te Mensch-Roboter-Interaktion zum Funktionieren zu bringen. Schon auf der Basis von
Alltagserfahrungen dréngte sich die Hypothese auf, dass der tatsdchliche Forschungs-
und Entwicklungsprozess vielseitiger, iterativer, reicher und auch widerspriichlicher
gewesen sein musste, als es die Selbstzeugnisse der Forschenden nahelegten. Die These
lautete, dass die Entwicklung eines in Alltagswelten funktionierenden Roboters sehr
viel mehr Aktivititen, Vorbilder und Vermittlungen bedarf als ein theoretisch abgeleite-
tes Verhaltensmodell aus der Mensch-Mensch-Interaktion. Die Forscherinnen und Ent-
wicklerinnen miissen dazu zwangsldufig Expertise aus anderen Gebieten einbringen

konnen, um die Maschinen sozial zu machen.

Die Frage, wie sich die Robotik sozialen Gegenstdnden néhert, ist 20 Jahre nach den
ersten Museumsrobotern noch sehr viel aktueller. Die angestrebten Anwendungsgebiete
sozialer Roboter erstrecken sich mittlerweile auf Pflegeheime, Krankenhduser, Flughé-
fen, Grundschulen, Universititen und Biirogebdude. Der Einsatz von Robotern in diesen
Kontexten wird nicht nur durch erste Prototypen-Einsétze wie im Fall der Museumsro-

boter erprobt, sondern in Pilotprojekten systematisch vorbereitet und evaluiert. In ein-
7



zelnen Fillen wie dem ,,emotional assistiven* Pflegeroboter Paro sind sogar schon
marktreife Plattformen fiir vier- bis fiinfstellige Summen erhéltlich. Diese Konjunktur
der Erforschung und Entwicklung robotischer Anwendungen fiir Alltagswelten profi-
tiert nicht nur vom Fortschritt der technischen Mittel der Umsetzung. Sie wird ganz
grundlegend durch grofle Forderprogramme und das dahinter stehende Losungsverspre-
chen der Automatisierung auch weicher Faktoren wie Interaktionen in Alltagswelten
getragen. Sozialrobotik ist nicht nur als mikrosoziologisches Phdnomen von Mensch-
Technik-Interaktion in spezifischen Situationen interessant, sondern bereits im Vorfeld
als Technisierung von Sozialitit. Das technische Modellieren sozialer Situationen ist
eine Art ,,angewandter Erkenntnistheorie* (Laske 1989: 5). Sozialrobotiker werden
dadurch nicht nur als Proto-Sozialforscher zu professionellen Beobachtern von sozialen

Ordnungen, sondern erzeugen diese auch.

Im Rahmen dieser Aufgabenstellung diskutieren die Forschungsfelder der Robotik mit
den angrenzenden und neu betroffenen Disziplinen wie Psychologie, Design, Pflege-
wissenschaften, Philosophie, Sozialwissenschaften sowie Systemen wie Recht und Poli-
tik. Themen und Fragen dieser Diskussionen sind, ob und wie sozial Roboter tatséchlich
sind und werden konnen, welche konkreten Wirkungen sie haben konnen und sollen,
und welche Folgen ihr Einsatz zeitigt. Methodisch und methodologisch unterbelichtet
ist dabei die Sphére der Technisierung selbst. Diese soll deshalb Gegenstand dieser Stu-
die sein: Mit welchen Strategien und Prozessen wird die Robotik der sozialen Welt

habhaft?

Zu Beginn dieser Untersuchung erfolgt eine begriffliche Bestimmung von Sozialrobotik
als wissenschaftlichem Feld, dessen gemeinsamer Bezugspunkt der Einsatz von Robo-
tern in Alltagswelten ist. Diese Begriffsbestimmung verlduft iiber die spezifische Prob-
lemstellung der Projekte und Handelnden in diesen Kontexten, die aus computerwissen-
schaftlichen und ingenieurstechnischen Zielstellungen heraus auf Soziales Bezug neh-
men. Dabei zeigt sich, dass dieser Bezug eine andere Art von Problemstellung darstellt
als szientistisch oder technisch zu losende Aufgaben. Die Gegenstéinde der Sozialrobo-
tik sind interpretativ, verdnderlich und interaktiv und konnen als ,,wicked problems

bezeichnet werden (Kapitel 1.)



Dieser Problemstellung folgend wird das zu untersuchende Phédnomen theoretisch als
Problemlosungshandeln verstanden. Die Frage der Ndaherungsweise an das Soziale wird
dadurch zu einer Frage nach den impliziten und expliziten Selektionen und Strategien
der Forschenden und ihrer Instrumente. Dabei wird das Entwickeln und Erforschen in
der Sozialrobotik als hybrider Handlungstyp konzipiert: Es besteht nicht nur im Techni-
sieren oder einem idealisiert naturwissenschaftlichen Vorgehen, wie es die Veroffentli-
chungen des Feldes nahelegen. Es ist auch ein Entwurfshandeln, das auf typisierte Wis-
sensbestdnde zurlickgreift und spezifische Formen der Komplexititsreduktion angewie-

sen ist (Kapitel I1.).

Das Beobachten und Rekonstruieren dieses Handelns ist nicht unproblematisch. Es
kann schwerlich von einem externen Standpunkt aus verstehend-analysierend erfolgen.
Zum einen sind, wie weiter oben bereits umrissen, Theoriepraxis und Entwicklungspra-
xis der Sozialrobotik hdufig nicht deckungsgleich. Die reiche Praxis des Entwickelns
wird in der anschlieBenden Darstellung und Theoretisierung oft unsichtbar. Zum ande-
ren lauft eine externe Analyse Gefahr, vorwiegend ihre eigenen (soziologischen) Krite-
rien an den Gegenstand heranzutragen. Um das zu vermeiden und einen Zugriff auf die
tatsdchlichen Vorgidnge in den Laboren der Sozialrobotik zu erarbeiten, wurde deshalb
ein qualitatives Vorgehen entlang der Grounded Theory verfolgt, in dessen Rahmen

verschiedene ethnografische Feldphasen realisiert werden konnten (Kapitel I11.)

Die Rekonstruktion der Strategien des Umgangs mit dem Sozialen in der Sozialrobotik
beginnt mit einem Blick auf eine spezifische Form von Bedingungen fiir das Problemlo-
sungshandeln. In drei genealogischen Riickgriffen wird dargestellt, wie Robotik sich
tiberhaupt Problemen ndhert. In der Analyse zeigt sich, dass die diskursive Figur des
bevorstehenden Alltags mit Robotern eine groB3e Rolle fiir die Bezugnahme auf All-
tagswelten spielt. Diese Vorstellung wirkt als regulatives Ideal der wissenschaftlichen
Bemiihungen und gleichzeitig als volkswirtschaftliches Losungsversprechen. Zusam-
mengenommen ergibt sich ein Bild vom Roboter als Universalwerkzeug, dessen (poten-
tielle) Leistungsfahigkeit impliziert, dass die konkreten Umstinde der Anwendung und

sozialen Passung zu bloBem Kontext gerinnen (Kapitel IV.).



Die Wirksamkeit dieses kulturellen Erbes zeigt sich in den Zieltypiken der Sozialrobo-
tikforschung. Mit dieser Analysekategorie werden die konkreten Bedingungen und re-
sultierenden Bezugsweisen der epistemischen Praxis in den beobachteten Projekten er-
fasst. Dazu zéhlt ganz grundlegend auch der organisatorische Rahmen der Forschung in
Projekten, die bestimmte Operationalisierungen des Sozialen nahe legen. Aus dieser
Grundorientierung, den konkreten Projektzielen, sowie den Fahigkeiten und Ausrich-
tungen der Forschenden und den Anforderungen des Forschungsprozesses ergeben sich
vier typische Bezugsformen. Das Soziale der Sozialrobotik wird je nach Zieltypik als
messbarer Effekt konzeptualisiert (,,Erforschen®), als 16sungsorientiertes Szenario in
einem Kontext wie Altenpflege (,,Anwenden®), als technisch zu bearbeitender Aufga-
benschritt (,,Bauen®) oder als sorgsam zu integrierender Beitrag zu einer lokalen Ge-

meinschaft (,,Designen®) (V.).

Bei der Rekonstruktion der konkreten Praktiken wurde das Zusammenspiel zwischen
den Erkenntnisobjekten und den Instrumenten ihrer Hervorbringung und Untersuchung
fokussiert. Diese Wechselspiele nehmen in der Sozialrobotik drei typische Charakteris-
tiken an. Die epistemischen Praktiken der Sozialrobotik — Laboratisierung, alltagsfor-
mige Heuristiken sowie Inszenierung — vermitteln auf je spezifische Art und Weise zwi-
schen der angestrebten Mensch-Roboter-Interaktion und dem Forschungs- und Entwick-
lungsprozess. In der forscherischen Praxis wirken diese zusammen. Forschende nutzen
bspw. alltagsweltliche Ressourcen, um ihre Laborexperimente zum Funktionieren zu
bringen. Uneindeutige Daten einer Laboratisierung werden wiederum auf Basis alltags-

formiger Beobachtungen interpretiert und bewertet (V1.)

Die auf diese Weise durchgefiihrte Rekonstruktion verfolgt drei Interessen. Das grund-
legende ist ein wissenschaftssoziologisches: Wie geschieht Sozialrobotik Welche epis-
temischen Praktiken bringt dieses Feld hervor; wie verlaufen typische Forschungspro-
zesse? Auch wenn Sozialrobotik derzeit noch keine Alltagstechnologie ist, ldsst sich
durch die vorliegende Analyse beobachten, wie der Weg zum Einsatz von Robotern in
Alltagswelten bereits strukturiert ist; auf welche Mustern und Losungen dieses Feld
zurlickgreift. AbschlieBend wird zur Verbesserung der impliziten und oft nicht reflek-

tierten Entwicklungspraktiken ein Anschluss an das methodologische Paradigma dieser

10



Studie fuir das Design sensitiver Mensch-Computer-Interaktion vorgeschlagen (Kapitel

VIL).
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I.

Was ist Sozialrobotik?

Das Erkenntnisinteresse dieser Arbeit liegt in der bereits in sich reizvollen Problemstel-
lung der Sozialrobotik selbst begriindet. Das Ziel, komplizierte computerisierte Maschi-
nen auBBerhalb des Labors zum Funktionieren zu bringen, zumal mit sozialen Absichten,
impliziert widerspriichliche Aufgaben fiir die Forschenden. Zum einen miissen soziale
Funktionen in der Logik und Sprache der maschinellen Verarbeitung formuliert; das
Soziale® also integriert werden. Zum anderen sollen sich Sozialroboter in konkreten
Situationen mit echten Nutzern bewéhren. Dabei miissen die Maschinen und ihre Ent-
wickler zumindest zeitweise in die Logiken und Bedingungen dieser Alltagswelten in-

tegriert werden. Diese Spannung ist kennzeichnend fiir das Feld.

Im ersten Schritt soll nicht nur umrissen werden, was ein Roboter ist, sondern dariiber
hinaus auch in die Rahmenbedingungen von Robotikforschung eingefiihrt werden. Da-
bei gerit die Thematisierung sozialer Gegenstandsbereiche als zusitzliche Herausforde-
rung dieser Praxis in den Blick (I.1). Diese Problemstellung der Sozialrobotik soll an-
schlieBend systematisch beleuchtet werden. Dafiir wird sie anhand drei historischer
Etappen und ihnen zugeordneter Problemdimensionen rekonstruiert (I.2). In einem wei-
teren Schritt dienen Ergebnisse bisheriger Forschungen zur Sozialrobotik und dem his-
torischen Vergleichsfall der so genannten Expertensysteme zur Schirfung der Perspek-

tive (1.3).

Sozialrobotik wird durch diese Ergebnisse nicht als homogene Gemeinschaft oder
wohldefiniertes Problem greifbar, sondern als eine durchaus ambivalente Form der
Problemstellung, die aus &hnlichen Feldern wie der Mensch-Computer-Interaktion
(HCI) bekannt ist. Diese Ambivalenz soll zum Abschluss dieses Kapitels als ,,wicked

problem® néher bestimmt werden (1.4).

’ Die Begriffe ,,Soziales* und ,,Sozialitdt“ werden zunichst in einem erweiterten fachsprachlichen Ge-
brauch fiir ,,das Gesellschaftliche® verwendet. Gemeint sind alltagsweltliche Phinomene, die nicht
zum Kreis klassisch technikwissenschaftlicher Probleme gehdren. Was im Feld selbst unter ,,sozial*
verstanden wird, bzw. wie dieses ,,Soziale* in den Blick gerit, ist Gegenstand der empirischen Rekon-
struktion der Kapitel IV, V und VI.
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1. Roboter & Robotik zum Funktionieren bringen

Die grundlegende Bedingung der Sozialrobotik ist so naheliegend, das ihre Explikation
auf den ersten Blick banal scheint: Sozialrobotik arbeitet an und mit Robotern. Diese
zum Funktionieren zu bringen, ist allerdings keine triviale Aufgabe, wie einleitend ge-
zeigt werden soll. Dafiir wird zuerst ndher bestimmt, was ein Roboter ist (1.1), bevor
Robotik als das Entwerfen, Bauen und Erforschen von Robotern als praktischer Hand-

lungsvollzug mit Blick auf dessen Umstinde und Verflechtungen verstanden werden

soll (2.2).

1. Was ist ein Roboter?

In alltidglichen Gespréchssituationen fithrt die Aussage, man fithre derzeit ein For-
schungsprojekt iiber Sozialrobotik durch, hiufig zu skeptischen bis sorgenvollen Aufe-
rungen des jeweiligen Gegeniibers. Eine oft geduBerte Vorstellung lautet, dass intelli-
gente Roboter sich gegen ihre Schopfer stellen und somit zu einer autonomen Bedro-
hung werden kénnten. Wird man Zeuge oder gar Teilnehmer von Robotikforschung, so
bestitigt sich zwar der Eindruck, dass sich Roboter gegeniiber ihren Erbauern auflehnen
— die Angst vor einer Rebellion schwindet allerdings génzlich. Roboter sind nach wie
vor mit sehr vielen technischen Problemen bei der Bewiltigung der ,,Realwelt* beschaf-
tigt, die eine gewaltsame Herrschaftsiibernahme durch sie auch mittelfristig eher un-
wahrscheinlich machen (Sabanovi¢ 2007: 76). Eine Roboterrebellion wiirde derzeit
wohl zunichst an Tiirschwellen, schlechten Funkverbindungen, Treppenstufen, Akku-
laufzeiten und der generell geringen Adaptivitdt heutiger Roboter an typisch menschli-

che Umgebungen und Praktiken scheitern.’

Die Frage, was ein Roboter genau ist — auler kompliziert und stoéranfillig —, ist wie vie-
le Definitionen im Feld Gegenstand fortlaufender Aushandlungen. Die oben angefiihr-

ten Assoziationen spielen dabei eine grofle Rolle. Die Idee des Roboters, und auch die

* Das soll nicht dariiber hinwegtéiuschen, dass durch den Einsatz von computerisierten Maschinen wie
Kampfdrohnen bereits eine sehr reale Gefahr fiir Menschenleben ausgeht. Allein in Pakistan sind zwi-
schen 2004 und 2012 verschiedenen Studien zu Folge iiber 3.000 Menschen bei teilautomatisierten
Drohnenangriffen getdtet wurden. (International Human Rights and Conflict Resolution Clinic 2012;
Bureau of Investigative Journalism 2011; vgl. auch IV.2)
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der Robotik als der Wissenschaft seiner Hervorbringung, sind Erfindungen der literari-
schen Fiktion: Roboter stammen aus belletristischen Gattungen, in denen sie als Appa-
raturen imaginiert wurden, die im Auftrag von Menschen Arbeiten verrichteten bzw.
anderweitige Ahnlichkeiten zum Menschen aufwiesen (vgl. IV.1). Das ist einer der
Griinde fiir die eingangs beschriebene Kluft zwischen den Erwartungen eines Laienpub-
likums und den tatséchlichen technischen Féahigkeiten von Robotern. Deswegen sei zu
Beginn kurz ausdriicklich erwéhnt: Es gibt derzeit (und auch in den nichsten fiinf bis
zehn Jahren) keine ,intelligenten’ Roboter, die menschliches Verhalten interpretieren
und autonom anschlussféhige Interaktionsziige generieren konnen. Allerdings sind eini-
ge Roboter in der Lage, Verhalten zu erzeugen, das fiir intelligent oder sozial gehalten
werden kann. Allerdings reicht dieser Eindruck selten tiber 30 oder 60 Sekunden hinaus,
das Verhalten findet in abgeschlossenen Laboratorien oder unter anderweitig einge-

schrankten Bedingungen statt und ist nicht in alltagsweltliche Praktiken integriert.

Roboter sind verkorperte computerisierte Maschinen, die zum erfolgreichen Funktionie-
ren unterschiedliche Komponenten koordinieren miissen. Zu den relevanten Komponen-
ten gehoren auf der Hardware-Seite Baugruppen zur Fortbewegung (Rider, Ketten,
Beine), zur Manipulation von Gegenstianden (Greifer, Arme) und zur Wahrnehmung der
Umgebung (Kameras, 3D-Scanner). Auf Seiten der Software, die diese Komponenten
und ihr Zusammenspiel steuert, 14sst sich zwischen Systemintegration (,,Middle Ware*),
Navigationsplanung, Aufgabenplanung und Komponenten wie Sprachverstehen und
Sprachgenese unterscheiden. Ein Roboter besteht nicht nur aus direkt an bzw. unter der
Hiille verbauten Komponenten. Er ist Teil einer technischen Infrastruktur, die iiber sei-
ne verkorperte Gestalt hinausgeht. So konnen komplexere Programme, etwa zur Be-
rechnung von Entscheidungen, auch auerhalb des Roboters auf einem Server prozes-
siert werden und per Funknetzwerk an die Plattform gesendet werden.’ Die ,Intelligenz’
eines Roboters kann also auch auBlerhalb seiner Hiille lokalisiert sein. In anderen Féllen
werden zudem externe Sensoren wie ein an den Wénden des Versuchsraums installier-

tes Kamerasystem zur Erfassung von Bewegungen zugeschaltet.

SInder F orschung wird der verkorperte Teil des Roboters hiufig ,,Plattform™ genannt, weil auf ihm ver-
schiedene Programme laufen und dadurch unterschiedliche Forschungs- und Entwicklungsinteressen
umgesetzt werden konnen. In der Folge wird ,,Plattform™ deswegen immer wieder synonym zu ,,Ro-
boter* verwendet werden.
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Es gibt sehr unterschiedliche Perspektiven auf das Wesen von Robotern. Im Rahmen
der Erhebungen, die dieser Studie zugrunde liegen, wurde diese Frage von den For-
schenden immer wieder selbstldufig problematisiert. Die Spanne konkret als solcher
benannter Roboter reichte von automatischen Rauchmeldern und anderen Produkten der
Hausautomation, iiber sich selbst bewegende Installationen in Kunst-Museen, bis hin zu
den fur Literatur und Filme ,typischen‘ humanoiden Robotern mit zwei Armen, einem
Kopf, einem Antrieb und einer Sprachausgabe. Nimmt man noch die Welt der Industrie-
roboter hinzu, so ergibt sich daraus eine schier unendliche Vielfalt an Formen, Konzep-
ten, Klassen und konkurrierenden Definitionen von Robotern. Es kann dariiber gestrit-
ten werden, wie mobil eine computerisierte Maschine sein muss, wie universell bzw.
spezialisiert, wie geschickt, oder wie autonom, damit man sie als Roboter bezeichnen

kann.

Eine Definition aus der Robotik schldgt einen Wirkzusammenhang als allgemeines
Merkmal vor: Ein Roboter ist eine Maschine, deren Verhalten sich aus der Abfolge von
Wahrnehmung, Planung und daraus abgeleiteter Aktion ergibt (Asada & Slotine 1986).
Aber auch dariiber herrscht keine Einigkeit. Teils wird vorgeschlagen, auf das Planen
ganz zu verzichten (vgl. 2.1); andere plddieren dafiir, erst zu unterscheiden, welche
Aufgabe geplant werden muss, und welche unmittelbar erledigt werden kann. Die Frage
nach einer konzeptuellen Eingrenzung des Robotik-Begriffs stellt sich also auch im

Feld selbst.

2. Was ist Robotik?

Die Konstruktion eines Roboters stellt eine spezifische Herausforderung dar. Das Bauen
eines Roboters ist gewissermallen die Riickkehr der (vermeintlich) einfachen Aufgaben
in die KI- und Technikforschung. Zwar ist es weniger komplex als die Planung, Durch-
fithrung und Auswertung eines Grofexperiments in der Hochenergiephysik mit hunder-
ten Beteiligten Wissenschaftlern (Knorr-Cetina 1999). Es ist allerdings ein komplizier-
ter, kleinteiliger und miihsamer Prozess, der Geduld und Improvisation erfordert. Ein
typischer Arbeitstag in der Robotik kann damit beginnen, dass ein Bauteil, z.B. ein Sen-

sor, aus zunichst unerklirlichen Griinden keine oder falsche Daten liefert. In diesem
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Fall verbringen die Forschenden mehrere Stunden im Schneidersitz vor der Maschine,
um mit ihrem Laptop auf den Oberschenkeln herauszufinden, warum der Laserscanner
ein um 1,5 Grad verschobenes Bild liefert (Feldtagebuch 23.04.2013). Das Debuggen —
die Suche nach Fehlerursachen im geschriebenen Programmcode oder der Hardware des
Roboters — ist eine der zeitintensivsten Aufgaben in Robotikprojekten. Viele Sozialro-
botik-Labore benutzen selbst entwickelte robotische Plattformen, die in jahrelanger Ar-
beit hergestellt und weiterentwickelt wurden. Es ist nicht zu iiberschitzen, wieviel Zeit
und Geld nétig ist, um einen solchen Forschungsroboter zu entwerfen und zum Funkti-
onieren zu bringen. Dafiir sind in der Regel mehrere Generationen von Forschungsstu-
denten und Doktoranden sowie institutionelle Kollaborationen nétig. Beinahe jede tech-
nische Losung an solchen Forschungsrobotern ist einzigartig im Sinne einer Nicht-
Austauschbarkeit und historischen Kontingenz. ® Etwa die Hilfte der im Rahmen dieser

Studie beobachteten Sozialroboter sind Prototypen.

Dass die Arbeit an Robotern so anspruchsvoll, zeitintensiv und wenig standardisiert ist,
erschwert die fachiibergreifende Kommunikation. Die Diskussion von Zielen oder Kri-
terien ,guter’ Robotik ist aber auch deswegen schwierig, weil das Feld so heterogen ist.
Allein durch die Vielfalt der beteiligten Komponenten wurde deutlich, dass Robotik
eine multi- und interdisziplindre Unternehmung ist. Wissen und Verantwortlichkeiten
sind in den Forschungsprojekten meist verteilt. Die Forschenden sind iiblicherweise
arbeitsteilig auf die eine oder andere Komponente des Systems spezialisiert. Die In-
tegration dieser Komponenten als ,der Roboter’ kann fiir einzelne am Projekt Beteiligte
durchaus eine black box sein. Die unterschiedlichen Teilbereiche und Mitglieder eines
Robotikprojekts konnen auBerdem unterschiedliche Ziele mit dem Bau bzw. der Wei-
terentwicklung desselben Roboters verfolgen: die praktische Uberpriifung eines techni-
schen Prinzips, die Implementation komplexer Algorithmen auf einer physischen Platt-
form oder die Wirkung eines Roboters auf soziale Interaktionen zwischen Menschen.
Robotik ist notwendigerweise eine soziotechnische Gruppenunternehmung, die Profes-
soren (hdufig in der Rolle von Labormanagern), wissenschaftliche Mitarbeiter, Studen-

ten, technisches und/oder administratives Personal, Computer und Hardware umfasst.

% Mittlerweile gibt es erste Standardisierungen technischer Losungen im Feld, wie z.B. eine Open-Source-
Software zur Ansteuerung verschiedener Komponenten eines Roboters (s.u.).
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Aufgrund ihres integrativen Charakters sind Robotikprojekte in der Regel an Hochschu-
len angesiedelt. Sie eignen sich durch ihren Léngsschnittcharakter zum einen, um kon-
zeptuelle Vorschldge der Computerwissenschaften durch die Implementation auf einer
physischen Plattform auf Praktikabilitét zu testen. Zum anderen gelten sie als wertvoller
und erstrebenswerter Teil der Ausbildung in Ingenieur- und Technikwissenschaften
sowie Informatik. Viele Studiengéinge bieten Robotik-Module oder Semesterprojekte
an. Dabei wird hiufig auf konfektionierte Plattformen zuriickgegriffen, die unmittelbar
gebrauchsfertig sind. Beliebt ist das etwa 10.000 Euro teure Modell Nao von Aldebaran
Robotics, ein knapp 60 Zentimeter gro3er humanoider Roboter mit vielen Sensoren und
einer eigenen Programmierplattform, die sogar ohne weitreichende Programmmier-
kenntnisse bedienbar ist (Aldebaran Robotics 2015). Der didaktische Wert von Robo-
tikprojekten, die oft in Wettbewerben miinden, liegt unter anderem darin, dass die Ar-
beit an Robotern ,theoretische’ Studieninhalte in ein Szenario mit lebensweltlichem

Bezug tiberfiihrt.

Mit diesem Bezug zur ,echten’ Welt, der insbesondere fiir die Sozialrobotik kennzeich-
nend ist, gehen fiir die Robotik einige Probleme einher. In der Betrachtungsweise der
Robotik tauchte der Mensch in den vergangenen Jahrzehnten nur als visiondrer Bezugs-
punkt oder als Randbedingung auf: Er wird entweder als Berechnungsgrundlage des
Preises,’ als ein von den schnellen und starken Robotern zu isolierendes Sicherheitsrisi-
ko® oder gar als Storfaktor (z.B. durch unsachgemifes Verhalten) betrachtet. Dass ein
Roboter im Einsatz weder Menschen noch sich selbst gefidhrden darf, ist eines der Fun-
damente der Robotik. In der literarischen Imagination alltidglicher Arbeitsmaschinen
spielt der Schutz der menschlichen Auftraggeber von Beginn an eine zentrale Rolle. Der

Schriftsteller Isaac Asimov formulierte 1942 erstmals seine ,,Robotergesetze®, von de-

" Der Kaufpreis eines Roboters fiir Produktionsstrecken wurde mit 22.000 USD so kalkuliert, dass sich
sein Kauf im Vergleich zu den Lohnkosten eines chinesischen Fabrikarbeiters nach drei Jahren ren-
tiert (Feldtagebuch 01.11.2013).

¥ Der erste Bericht iiber einen von einem Industrieroboter getdteten Mensch stammt von 1979 und betrifft
den US-Amerikaner Robert Williams. Er sollte aufgrund einer Fehlfunktion des Lagerroboters selbst
das Hochregal einer Detroiter Firma ausrdumen und bemerkte nicht, dass der Roboter wieder anfuhr.
Ein hervorstehendes Teil traf ihn am Kopf, woraufhin er noch vor Ort verstarb. Im anschlieBenden
Prozess wurde der Hersteller zu 10 Millionen USD Schadensersatz verklagt. Das Gericht erkannte
damit die Argumentation der Opferanwilte an, dass der Hersteller nicht ausreichend in Sicherheitsme-
chanismen investiert hatte (The Citizen 1983: 16). Insgesamt sind bislang drei Todesfélle durch In-
dustrieroboter bekannt. Die beiden anderen Todesfélle (Japan 1981, Wolfsburg 2015) betreffen War-
tungsmonteure, die sich im Sicherheitskéfig des Roboters befanden, bevor dieser ausgeschaltet wurde
bzw. als er wieder eingeschaltet wurde.
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nen das erste lautet: ,,Ein Roboter darf kein menschliches Wesen verletzen oder durch
Untitigkeit gestatten, dass einem menschlichen Wesen Schaden zugefiigt wird* (Asi-
mov 1982: 67). In der maschinellen Produktion — der Doméne, in der der Einsatz von
Robotern nach wie vor am weitesten verbreitet ist — gehort die Sicherheit von Menschen
und Maschinen von Anfang an zu den wichtigsten Zertifizierungskriterien. Die Sozial-
robotik will und muss sich per definitionem néher an ihren Gegenstand heranwagen,
was in der Vergangenheit eine Reihe technischer Innovationen erforderte. Ein Schliis-
selbereich war die Navigation der Maschinen, da Sozialroboter typischerweise mobil
sind. Sie mussten sowohl sicher als auch zuverlédssig durch Flure und Biirordume oder
gar Museumssile mandvrieren konnen. Tatséchlich ldsst sich mit der Erfindung leis-
tungsfihiger Navigationsalgorithmen und Modellen zur Echtzeit-Pfadplanung (Dellaert
et al. 1999; Fox et al. 1998) ab Mitte und Ende der 1990er Jahre eine Konjunktur von
Sozialrobotern im Einsatz mit ,echten Menschen’ beobachten. Auch die Entwicklung
sicherer Robotergelenke und Manipulatoren, die ihre Kraft gezielter regulieren kénnen
bzw. liber sensible Riickkopplungsmechanismen verfiigen, fithrte zu dhnlichen Effek-
ten. Die Arbeit an der Zuverlédssigkeit von Robotern in Alltagsumgebungen ldsst sich
als technische Herausforderung verstehen. Es gibt neue Variablen, auf die das System
robust und sicher reagieren kénnen muss. Diese Variablen miissen mit der Zeit sicher-
lich erst genau bestimmt werden, brauchen Grenzwerte und spater Modelle zur Operati-
onalisierung. Thre Losung erfordert ohne Frage Kreativitit, Zufille und gemeinsame
Aushandlungsprozesse. Vor allem aber handelt es sich um Probleme, die mit den Mit-
teln der Ingenieur- und Computerwissenschaften auf zufriedenstellende Losungen zu

bringen sind.

Diese Bearbeitbarkeit in technischen Dimensionen lésst sich nicht auf alle Herausforde-
rungen anwenden, die entstehen, wenn Roboter soziale Funktionen auf3erhalb von Fab-
rikhallen erfiillen sollen. Dieser Aufgabentyp liegt nicht nur quer zu bisherigen Interes-
sen und Arbeitsweisen in der Robotik als technikwissenschaftlicher Disziplin; sie er-
schiittert ihre erkenntnistheoretischen Grundpositionen; sie fordert ihre Methoden her-
aus und sie macht die Forschenden ebenso ratlos wie erfindungsreich. Durch den Bezug
zu alltidglichen Lebenswelten wird Robotik plotzlich zu einer Disziplin wie Architektur
oder Stadtplanung, in der sich wissenschaftliche, ingenieurtechnische, politische, sozia-

le und &dsthetische Expertisen und Interessen kreuzen. Das liegt daran, dass Sozialrobo-
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tik und Architektur nun die gleiche Art von Problem teilen: das der widerstéindigen —
einige sagen: bosartigen (Rittel & Webber 1973) — Natur der Planung menschlicher
Aktivitdten in sozio-technischen Systemen. Dadurch werden Wissensorten, Fahigkeiten
und Perspektiven wertvoll, die zuvor vielleicht nicht zum Selbstbild der Disziplin ge-
horten: Handwerk, Einfiihlungsvermogen sowie das Aushalten von Ambiguitit und

Kontingenz.
Bevor der Bearbeitung dieser Probleme im Feld der Sozialrobotik nachgegangen wird,

sollen die Problemdimensionen der Sozialrobotik — so wie sie sich fiir das Feld stellen —

rekonstruiert werden.
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2. Drei Problemdimensionen der Sozialrobotik

Das, was in dieser Arbeit unter dem Begriff ,,Sozialrobotik* diskutiert wird, firmiert im
Feld unter verschiedenen Namen. Soziale und kulturelle Faktoren spielen z.B. fiir fern-
gesteuerte Roboter (Telerobotics), aber auch fiir Bergungs- und Rettungsroboter (Search
and Rescue Robotics) eine Rolle. Noch zentraler sind sie fiir Roboter, die in Kranken-
hdusern, Privathaushalten oder Schulen eingesetzt werden sollen (Healthcare Robotics,
Domestic Robotics, Educational Robots). Mit Blick auf die Prinzipien der rechentechni-
schen Funktionsweise von Robotern erforschen Felder wie ,,Behavior-based Systems*
oder ,,Neurorobotics* unter den Vorzeichen der Verhaltensbiologie oder der Neurowis-
senschaften die Interaktionsfahigkeit automatisierter Maschinen. Quer zu Anwendungs-
gebieten oder Modellierungsparadigmen wird das Zusammenspiel mit menschlichen
Nutzern in verschiedenen Feldern erforscht, so z.B. in der Mensch-Roboter-Interaktion
(HRI), den ,,Soft Robotics* oder ,,Programming by Demonstration®. SchlieBlich zielen
mehrere Stromungen der Robotikforschung auf die Entwicklung sozial interaktiver Ro-
boter, die auf menschliche Bediirfnisse und Féhigkeiten abgestimmt sind (Personal Ro-
botics, Socially Interactive Robots). Innerhalb der ingenieur- und computerwissen-

schaftlichen Robotik ist sogar eine Doméne fiir Roboter-Ethik (Roboethics) entstanden.’

Als Sozialrobotik soll an dieser Stelle jedoch nicht die Gesamtheit dieser Forschungs-
felder und ihrer Sub-Felder verstanden werden. Sozialrobotik wird hier vor allem als
Problemstellung charakterisiert, als interdisziplindre und gewissermaflen grenziiber-
schreitende Unternehmung. Um diese Problemstellung zu differenzieren, soll Sozialro-
botik zunédchst aus ihrer historischen Entwicklung innerhalb der Robotik hergeleitet
werden. Dafiir werden drei Etappen rekonstruiert. An diesen ldsst sich je eine Dimensi-
on der Problemstellung der Sozialrobotik verdeutlichen. Der so gebildete Begriff ist
also bereits eine heuristisch begriindete Form der Verdichtung im Rahmen der rekon-
struktiven Analyse des Feldes (vgl. II1.). Durch diese Begriffsarbeit sollen Zusammen-
hénge sichtbar werden, die in der Praxis der Sozialrobotikforschung selbst meist ver-

borgen bleiben.

’ Alle genannten Forschungsgebiete sind im aktuellen ,,Springer Handbook of Robotics* (Siciliano &
Khatib 2008) als Kapitel oder Unterkapitel ausfihrlich besprochen und somit zentraler Teil der
Selbstverstindigung dessen, was als Ziel und Anwendungsgebiet der wissenschaftlichen Konstruktion
und Erforschung von Robotern gilt.
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Die folgende Darstellung der drei Problemdimensionen (vgl. Tabelle 1) zeigt, wie die
Sozialrobotik zu drei sozialen Fragestellungen kam: Wie wurden Alltagswelten Ziel der
Robotikentwicklung? Was wird als sozial verstanden, und wie wird es in Maschinen-
sprache modelliert? Und schlieBlich: Wie gelangt Sozialrobotik an abgesichertes Wis-

sen iiber soziale Situationen von Menschen bzw. Menschen und Robotern?

Sozialrobotik nimmt ihren Ursprung in der Abkehr vom Paradigma der symbolischen
Représentation in der Kiinstlichen Intelligenz-Forschung. In dieser ersten Problemdi-
mension driickt sich der Zweifel aus, mit ,,entkorperlichten” (disembodied), also gewis-
sermaflen weltfremden Verfahren konkreten Problemen in der ,,Realwelt” zu begegnen
(2.1). Die dabei zunichst delegierte Problemdimension, Interaktion und Sozialitit in
Maschinensprache zu modellieren, riickte in den 1990er Jahren in den Blickpunkt und
fihrte zu einer Theoretisierung und Klassifizierung unterschiedlicher Roboter-
Sozialititen (2.2). Beide Etappen inklusive der meisten ihrer Protagonisten gehen seit
Anfang der 2000er Jahre im multidisziplindren Forschungsfeld HRI auf. Unter diesem
Label geschah nicht nur eine Offnung zu nicht-technischen Disziplinen; diese wurden
auch an zentraler Stelle zur Definition des Problems herangezogen. Die zentrale Aufga-
be von HRI lautet, die Einfliisse und Effekte der Mensch-Roboter-Interaktion metho-

disch zu kontrollieren (2.3).

Tabelle 1 - Problemdimensionen des Sozialrobotik

Historische Etappe Merkmal Problemdimension

Definition von Ziel & Erfolg des
,,New Wave of Robotics” Abkehr von klassischen KI- Systems auBerhalb seiner selbst;

(seit ca. 1984) Paradigmen Performance in ,Realwelt”

Modellierung und Formalisie-

»Social Robotics” Re-Entry Welt <> Modell- rung von Sozialitat als techni-
(Seit ca. 1995) Problem sches Problem
,Human Robot-Interaction” Ausdehnung/Legitimation des Methodisch kontrollierte
(seit ca. 2003) Forschungsfeldes (Selbst-)Beobachtung
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1. Realwelt als Bezugsgrofie

Dass in alltiglichen Umgebungen mit Menschen interagierende'® Roboter iiberhaupt zu
einem Ziel der KI-Forschung und Robotik werden konnten, ist einem Paradigmenwech-
sel innerhalb dieser Disziplinen geschuldet (Meister 2011bb: 108ff., 132ff.). Dieser Pa-
radigmenwechsel basiert auf einem grundlegend verdnderten Verstdndnis von maschi-
neller Intelligenz. Die erste historische Etappe der Sozialrobotik, die ,,New Wave of
Robotics”, entwickelte sich in einem breiteren Zusammenhang der Abkehr von ,klas-
sisch’ kognitivistischen KI-Konzepten in den 1980er Jahren, wie die zur gleichen Zeit
entstehenden Ansitze der embodied intelligence oder der neuronalen Netzwerke. Einer
der Protagonisten dieses Wandels auf Seiten der Robotik war Rodney Brooks. Anhand
des von ihm begriindeten Ansatzes der behavior-based robotics (vgl. z.B. Brooks 1986)

lasst sich der neue Weltzugang der Robotik gut darstellen.

Brooks fiihrt drei Momente der Abkehr vom bis dahin dominierenden Vollstindigkeits-
und Reprisentationsparadigma der ,klassischen’ KI-Forschung an (Brooks 1999: 64ft.).
Erstens stellten die Robotikforschenden fest, dass Alltagsmenschen ganz andere Lo-
sungsstrategien als das in der KI bis dato modellierte problem solving verwenden, ndm-
lich routinisierte Handlungsabldufe anstatt formallogischer Vorgehensweisen. Aufler-
dem beruhen ihre Beziehungen zu Alltagsobjekten und -umgebungen nicht zwangslau-
fig auf explizitem Wissen in Form symbolischer Représentationen, sondern vor allem
auf (physischen) Interaktionen mit diesen (Agre & Chapman 1990). Zweitens stellte
man fest, dass die Zuschreibung von Zielen und Vorstellungen — zwei wichtige Krite-
rien der unfallfreien Interaktion von Menschen und Robotern — nicht davon abhéngt, ob
autonome Systeme tatsdchlich symbolische Reprisentationen prozessieren. Vielmehr
sind Menschen (auch gegeniiber Artgenossen) geneigt, allein durch das Zeigen von
(scheinbar) autonomem Verhalten ihrem Gegentiber Absichten und Vorstellungen zuzu-
schreiben. Brooks selbst hatte, biologischen Vorbildern folgend, zudem drittens nach-

gewiesen, dass Roboter keine vollstdndige hierarchische Softwarearchitektur bendtigen,

"% Der Begriff ,,Interaktion® ist in der Informatik und Robotik wesentlich breiter angelegt als das soziolo-
gische oder kommunikationswissenschaftliche Verstandnis es nahelegt. Interaktionen kénnen im Ver-
standnis von Informatik und Robotik auch riickkopplungsarme, einseitige physische Aktivititen wie
z.B. das Bewegen cines Gegenstands sein. Interaktion bedeutet fiir Robotiker, verkiirzt ausgedriickt,
jedwede Einwirkung eines Systems auf die Umwelt und umgekehrt.
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um kompetent agieren zu kénnen. An die Stelle der Idee einer zentralen Steuerung trat
eine niedrigschwelligere Koordinierung einzelner Systeme, die mit der Welt interagie-
ren, wie z.B. Sensoren und Aktuatoren, die einfachen, regelgeleiteten Prinzipien fol-

gend Dinge in der Welt begreifen (vgl. Brooks 1990).

Wihrend Robotik zuvor gewissermallen als Verldngerung der KI-Forschung ,,auf Ri-
dern” galt, formierten sich in den 1980er Jahren Ansitze, die sich der Konzeption und
Verhaltensgenerierung von Robotern pragmatischer und vor allem situierter néherten.
Ziel der Kritik waren vor allem reduktionistische Konzepte in der symbolischen KI-
Forschung und im Kognitivismus. Der Kognitivismus ist eine seit den 1950er Jahren
dominante Strategie, auf Basis des Konzepts der symbolischen Représentation Kogniti-
on in Computersystemen zu erzeugen bzw. nachzubilden. Verkiirzt gesagt soll Wissen —
wie z.B. der Zusammenhang, das man ein Messer zum Schneiden benutzt — durch eine
Reihe von Formalismen (Kategorie: Werkzeug; Bestandteile: Klinge, Griff; Funktion:
Schneiden; Klassen schneidbarer Objekte: ...) so zerlegt werden, dass ein Computer
den Weltzusammenhang ,.ein Messer ist zum Schneiden da” nachvollziehen und an-
wenden kann. Die Formalisierungen dieser Weltzusammenhénge sind jedoch so klein-
schrittig und umfangreich, dass sie aus der Alltagslogik heraus scheinbar einfache Zu-
sammenhéinge der Objektwelt sehr kompliziert darstellen — von sozialem Handeln, das
sinnstrukturiert und — generierend ablduft, gidnzlich abgesehen. Die problematische
Grundannahme dieser Verfahren fasst Varela wie folgt zusammen:

Wir haben sodann eine voll entwickelte Theorie, die feststellt: 1. Die Welt ist
vorgegeben, 2. Unsere Kognition bezieht sich auf diese Welt — wenn auch oft
nur einen Teil derselben — 3. Die Art, auf die wir diese vorgegebene Welt
erkennen, besteht darin, ihre Merkmale abzubilden und sodann auf der
Grundlage dieser Abbildungen zu handeln. (Varela 1990: 100)

Das Verstehen von Weltzusammenhéngen wird im Kognitivismus so modelliert, als
lage eine korrekte Représentation auflerhalb des kognitiven Systems vor, und als bedeu-
te Kognition, diese vom System unabhéngigen Merkmale der Umwelt zu entdecken
oder zu rekonstruieren. Die erfolgreiche Modellierung von Roboterverhalten — zur Zeit
der Entstehung der ,,New Wave of Robotics” geht es vor allem um autonome Navigati-
on durch unstrukturierte Rdume — ist nach diesen Verfahren sehr rechenintensiv, da sie
moglichst vollstindige Weltmodelle voraussetzt und einen sehr kleinschrittigen Wech-

sel von Statusabgleichen (wo befindet sich der Roboter) und Planungssequenzen (wohin
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fahrt der Roboter als nichstes) vorsieht. Die ,,New Wave of Robotics” formulierte aus-
gehend vom pragmatischen Problem der Rechenleistung eine #hnliche Kritik am Ba-
sismodell wie die Varelas, wie Brooks riickblickend schreibt:

Driven by a dissatisfaction with the performance of robots in dealing with the
real world, and concerned that the complexity of runtime modeling of the world
was getting out of hand, a number of people somewhat independently began
around 1984 rethinking the general problem of organizing intelligence. (Brooks
1999: 63)

Diese Neubestimmung des Verhéltnisses von KI-System und Welt ist durchaus funda-
mental — obgleich sie historisch keine Premiere war, wie Riickgriffe auf Ideen und Kon-
zepte der frithen Kybernetik zeigen (Meister 2011b: 133ff.; Meister & Lettkemann
2004).

Mit der ,,New Wave of Robotics” setzt sich in der Robotik die Vorstellung durch, dass
die Entwicklung erfolgreicher Roboter an ihren Einsatzumgebungen, der ,,echten Welt*,
orientiert sein muss. Dabei handelt es nicht um einen konzeptuellen Vorschlag (den
Brooks mit seiner ,,subsumption architecture” ebenfalls lieferte), sondern eine grundle-
gende, konkurrierende Definition dessen, was im Sinne der KI-Forschung ein sinnvoll
und erfolgreich operierender Roboter sei. Die Performance der Maschinen in unstruktu-
rierten Umgebungen wird zum Hauptkriterium ihrer Bewertung. Wihrend die Protago-
nisten der ,,New Wave of Robotics” damit vor allem auf das spezifische Problem einer
physikalisch und biologisch addquaten Interaktion mit Objekten und Réaumen als Gelin-
gensbedingung fokussierten, ist die Figur der Orientierung auf die ,,reale Welt” univer-
sell. Insbesondere in der wissenschaftlichen und kommerziellen ErschlieBung verschie-
dener Anwendungsfelder, wie Rettungs- und Suchroboter oder Teleprisenz-Roboter,
fand zunehmend eine Orientierung auf Alltagswelten statt. In der Service-Robotik
schlieBlich wird die Integration externer Gelingensbedingungen explizit sozial:

Die Problematik einer moglichst reibungsfreien und intuitiven Nutzbarkeit wird
nun keineswegs nur als eine technische Aufgabenstellung diskutiert, sondern als
ein Bestandteil des Verstidndnisses von intelligenten Systemen tiberhaupt: Diese
Roboter sollen ,,Kooperationsfiahigkeit” [...] besitzen, und letztlich wird als
Trégerin der Intelligenz nicht das isolierte technische System, sondern die
schon genannte ,Mensch-Maschine-Symbiose’ verstanden. (Meister 2011b:
108)
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Dass die Intelligenz des robotischen Systems, seine Funktionalitdit in sozialen Situatio-
nen, in einer situierten, wechselseitig strukturierten Interaktion liegt, bringt die erste

Dimension der Problemstellung der Sozialrobotik auf den Punkt.

2. Sozialitéit modellieren

Die dargelegte Betonung des Erfolgskriteriums der ,,Realwelt” war nicht an eine be-
stimmte paradigmatische Software-Architektur oder Konzeptualisierung der Roboter-
steuerung gebunden. Das bedeutet allerdings nicht, dass es keine Diskussionen tiber
addquate Wege, Roboter in unstrukturierten Umgebungen zum Funktionieren zu brin-
gen, gegeben hitte. Im Hinblick auf die Sozialrobotik lédsst sich sogar sagen, dass die

Auseinandersetzungen dariiber in einer eigenen Subdsiziplin gemiindet sind.

Mit der ,,New Wave of Robotics” ging zunéchst, wie bereits beschrieben, eine Priaferenz
fiir Low-level-Losungen einher, also fiir direkte Kopplungen zwischen Wahrnehmungs-
Modulen und Verhaltensgenerierung in Robotern, ohne eine auf Repridsentation ange-
wiesene zentrale Steuerung. Dieser Tendenz folgend wurden hiufig (simplere) Orga-
nismen wie Insekten oder niederklassige Wirbeltiere als konkrete Vorbilder fiir Funkti-
ons- oder Verhaltensweisen solcher Roboter gewéhlt. Deswegen erscheint es im Riick-
blick geradezu folgerichtig, dass die ersten prominenten Konzepte sozialer Roboter auf
einfaches Schwarmverhalten abstellten. Das biologische Konzept der Stigmergie — die
indirekte Verhaltensabstimmung zwischen Tieren eines Schwarms oder einer groflen
Gruppe wie Ameisen oder Vogeln — war Mitte der 1990er Jahre ein beliebtes Vorbild
zur Konzeption und wissenschaftlichen Untersuchung von Robotergruppen, die ge-
meinsam Aufgaben 16sen sollten (z.B. Krieger et al. 2000). Sozialitét, also das letztlich
beobachtbare Gruppenverhalten der Roboter, war hier als emergentes Phdnomen einer
individuellen, autonomen Abstimmung nach simplen Regeln und Ubergangsmarkern
(Funksignale, Abstandsmessung) konzipiert. Dieses mechanistische und von symboli-
scher Bedeutung freie Verstdndnis von Sozialitit war auch Ausdruck eines pragmati-
schen Umgangs mit den technischen Begrenzungen in puncto Rechenleistung und
Hardware. Die Robotikforscherin Kerstin Dautenhahn brachte diesen Pragmatismus
Mitte der 1990er Jahre so zum Ausdruck:
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In principle, social phenomena are not relevant for robotics when other
technical solutions are possible. But the scenarios that are stated for future
robots (e.g. welfare robots, domestic robots [...]) include aspects of
communication and cooperation between robots and between robots and
humans. (Dautenhahn 1994: 291)

Die Forschenden klammerten soziale Phianomene zunéchst schlicht aus oder versuchten,
sie mit einfachen Losungen wie biologischen Modellen zu umgehen, um niedrigschwel-
ligeren Problemen begegnen zu konnen (Compagna & Muhl 2011: 20). In dieser Unter-
gliederung in einfachere und komplexere Phdnomene des eigenen Forschungsfeldes
driickt sich auch eine kumulative, oder evolutionidre Adressierung an die Zukunft aus,
die Dautenhahn selbst mitfiihrt: In zukiinftigen Szenarien mit den dann gegebenen
Moglichkeiten wird man sich diesen Problemen stellen kénnen.

Die daftir notwendige Steigerung der Rechenleistung bei gleichzeitigem Sinken der
Kosten fiir Hardware-Bauteile fiihrte Ende der 1990er Jahre zu einer expliziten Thema-
tisierung und Modellbildung von Sozialitdt in der Robotik. Entgegen der Grundtendenz
der ,,New Wave of Robotics” riickten hierbei auch wieder hierarchische Architekturen
oder zumindest hybride Systeme mit zentralen Emotions- und Zustandsautomaten in
den Fokus. Ohne der empirischen Betrachtung der Sozialitdtsbegriffe in der Sozialrobo-
tik zu weit vorzugreifen, sei hier ein prominenter Ansatz aufgegriffen, um die zweite

Dimension der Problemstellung der Sozialrobotik zu illustrieren.

Cynthia Breazeal, Leiterin der Personal Robots Group am MIT, war wéhrend ihrer
Promotion an der Entwicklung des ,,emotion system” des Roboters Kismet beteiligt
(Breazeal 2003). Diese Software errechnete aus sieben Grundkategorien einen emotio-
nalen Zustand fiir den Roboter (z.B. Zufriedenheit, Langeweile, Kummer, etc.). Dafiir
wurden die Daten vier hoch auflosender Kameras (mit Objekt- und Gesichtserkennung)
und eines Mikrofons samt Spracherkennungsmodul herangezogen. Das errechnete ,,Ge-
fith]” wiederum wurde von 21 Motoren an Kismets Kopf und Gesicht, z.B. {iber Augen-
brauen und Ohren ausgedriickt (vgl. Abbildung 1), sodass Menschen, die mit dem Ro-
boter interagierten, dem Roboter jene Gefiihle zuschreiben konnten. Wenn man z.B. ein
Spielzeug im Wahrnehmungsraum der Kameras sehr stark schiittelte, errechnete das
System einen dngstlichen oder bekiimmerten Gemiitszustand, der durch entsprechende

Mimik und ein Wegbewegen vom Stimulus ausgedriickt wurde (Sabanovi¢ 2007: 191).
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Abbildung 2 - Roboter "Kismet", Foto: Jared C. Benedict CC BY-SA 2.5

Im Gegensatz zu Zugéngen, die auf die soziale Situiertheit oder Eingebettetsein eines
bestimmten Regelsets abstellen, geht es diesem Ansatz um eine Simulation kognitiver
Grundlagen von Sozialitdt. Grundlegend basiert der Ansatz fiir Kismet und seine Nach-
folger auf der Annahme, dass die Mensch-Roboter-Interaktion denselben Prinzipien
folgen sollte wie die menschliche Kognition. Obwohl Kismet technisch gesehen eher
Uberginge zwischen voreingestellten Emotionsausdriicken berechnet, betteten die For-
scherenden seine Architektur in eine umfassende Konzeption menschenéhnlicher Sozia-
lintelligenz ein, die auf kognitions- und entwicklungspsychologischen Grundlagen be-
ruhte. Breazeal (2003) definierte dementsprechend vier Klassen sozialer Roboter, unter-
schieden daran, wie gut die Roboter zugeschriebene Sozialitdt erfiillen bzw. wiederge-
ben konnen und wie komplex das gezeigte Verhalten ist. Die hochste Klasse dieses Mo-

dels ist der ,,sociable robot”, der selbst mit Menschen interagieren mdchte, um interne
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,soziale Ziele’ zu befriedigen. In diesem Ansatz wird die Idee vom fithlenden Roboter
mit eigenen Bediirfnissen — unabhidngig von ihrer technischen Realisierbarkeit oder
ethischen Uberlegungen — zum metaphorischen Vorbild einer Roboterarchitektur und

Primat einer Klassifizierung sozialer Roboter.

Die auf solchen menschlichen Emotionsmodellen basierende Sozialrobotik geht aber
noch einen Schritt weiter. Als eine wesentliche Motivation der Sozialrobotik wird ge-
nannt, dass die technische Nachbildung basaler und komplexerer Aspekte des Sozial-
verhaltens verstehen helfe, wie diese Prozesse in bzw. zwischen Menschen abliefen.
Auch eher regelgeleitete Ansétze, die Roboter etwa soziale Konventionen des Schlange-
stehens vollfithren lassen (vgl. V.4.1), nehmen fiir sich in Anspruch, dadurch Beitrige
zum Verstehen des (menschlichen) Verhaltens in einer Warteschlange zu leisten. Sozi-
alrobotik fragt nicht nur, wie soziales Verhalten maschinell verstanden und aufgefiihrt
werden kann; sie formuliert soziale Interaktion gleichsam als technisches Problem, das

durch Hardware und Software bearbeitet werden kann (Sabanovié¢ 2007: 128).

Das Forschungsfeld ,,social robotics” und dessen Diskussion verschiedener Sozialitéts-
begriffe zu Beginn der 2000er Jahre stehen exemplarisch fiir den Wiedereintritt des
Prinzips der Ahnlichkeit zwischen menschlichen (Inter-)Aktionen und denen von Robo-
tern. Das mit der grundlegenden Orientierung auf ein Funktionieren in Alltagswelten
zunichst delegierte Problem der addquaten Représentation bzw. Modellierung sozialen
Verhaltens in Sozialrobotern wird hier wieder aufgenommen. Die explizite Adaption
bzw. Simulation kognitionspsychologischer Theorien fiir Sozialroboter ist dabei eine
Antwort auf die Herausforderung, Modelle und Formalisierungen von Sozialwelt bzw.
sozialem Verhalten zu implementieren. Wie am Beispiel Kismets zu sehen ist, fiihrt die
Bearbeitung dieser Problemdimension sogar zu einer Wiederkehr eines klassischen
Ziels der Kybernetik, Prozesse mit Beteiligung von Menschen und komplexen Maschi-
nen in derselben Beschreibungs- und Befehlssprache abzubilden. Die Anforderung,
kontingente Ausschnitte der Alltagswelt zu formalisieren oder auf Formalisierungen aus
anderen Wissenschaften zurlickzugreifen, impliziert dabei zweierlei interpretative Akte.
Zum einen stellen Theorien und Modelle Zusammenhénge dar und verkniipfen diese
miteinander. Beim Verstehen und in der Anwendung miissen diese Zusammenhénge

nachvollzogen werden. Zum anderen sind die Ubersetzungsleistungen der Forschenden
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von psychologischen Theorien in Softwarearchitektur nicht zu unterschitzen. Sozialro-
boter und die ihnen zugrunde liegenden Konzepte sind immer Konstruktionen und da-
mit auch Interpretationen von Sozialitit. In der Diskussion um ,,social robots* wurde

dieser Zusammenhang explizit reflektiert.

3. (Mensch-Roboter-)Sozialitdt systematisch messen

,Human-Robot Interaction” (HRI) ist das jiingste Forschungsfeld zur wissenschaftli-
chen Bearbeitung von Problemen der Sozialrobotik. Obwohl erst seit etwa 2003 unter
diesem Namen firmierend, datieren die ersten Geschichtsschreibungen die Urspriinge
der Fragestellung bis in die frithen 1990er Jahre zuriick (Dautenhahn 2014). Damit
nimmt HRI explizit auf die bereits besprochenen Etappen Bezug und trdgt zu einer
iibergreifenden diskursiven Formierung des Forschungsfelds bei:

Human-Robot Interaction (HRI) is a field of study dedicated to understanding,

designing, and evaluating robotic systems for use by or with humans. [...] The

HRI problem is to understand and shape the interactions between one or more

humans and one or more robots. (Goodrich & Schultz 2007: 204, 216)
Die Hinwendung zu Alltagsumgebungen als zu 16sendes Problem erfdhrt durch das all-
gemeine ,,humans” (statt konkreter Situationen) eine Generalisierung, die der adressier-
ten Bedeutung der Unternehmung entspricht: In Zukunft, so die zugrunde liegende An-
nahme, konnen potentiell alle Alltagssituationen unter Beteiligung von Robotern ablau-
fen. Die Notwendigkeit der technischen Modellierung von Sozialitét wird unterstrichen,
indem zweimal vom Verstehen im Zusammenhang mit dem Designprozess respektive
von Formen der angestrebten Mensch-Roboter-Interaktion die Rede ist. Der folgen-
reichste Schritt der Formierung als HRI liegt aber in der Offnung des Feldes fiir Nicht-
Ingenieure und Nicht-Computerwissenschaftler:

Human-Robot Interaction (HRI) is a challenging research field at the
intersection of psychology, cognitive science, social sciences, artificial
intelligence, computer science, robotics, engineering and human-computer
interaction. A primary goal of research in this area has been to investigate
,natural’ means by which a human can interact and communicate with a robot.
Due to the embodied nature of this interaction, where robots and humans need
to coordinate their activities in time and space in real-time, often ,face-to-face’,
the quality of these interactions is related to, but different from e.g. human-
computer interaction (HCI). (Dautenhahn 2007: 103)
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Die hier aufgezeigte Wahlverwandtschaft zur HCI, der benutzergerechten Gestaltung
von interaktiven Systemen in der Informatik, ist maf3igeblich: HRI bzw. ihre Protagonis-
ten positionieren sich als angewandtes Querschnitts-Forschungsfeld, das tiberall dort
ansetzt, wo physisch verkorperte Roboter und Menschen interagieren, kommunizieren,
oder zu koordinieren sind. Die damit einhergehende Offnung fiir bislang nicht direkt an
der Roboterentwicklung beteiligte Fachgemeinschaften war durchaus strategisch moti-
viert,'" hatte aber eine negative Folge, an der sich die dritte Dimension der Problemstel-

lung der Sozialrobotik zeigt.

Die zentralen Publikationsmedien der Forschungsrichtung HRI stehen vor dem Prob-
lem, entwicklungsgetriebene und anwendungsorientierte Artikel nach denselben Re-
viewkriterien bewerten zu miissen. Insbesondere zentrale Publikationsorgane wie die
seit 2006 jéahrlich ausgerichtete ACM/IEEE HRI-Konferenz, mit einer vergleichsweise
kompetitiven durchschnittlichen Annahmerate von 26 % (Bartneck 2010), hat Proble-
me, sowohl die ,user-centered” als auch die ,robotics-centered” Aspekte der HRI
(Dautenhahn 2014) gleichermaBlen zu reprédsentieren. Forscherinnen im Feld formulie-
ren den Konflikt mit der Phrase ,,Do we study to build or build to study?” und bringen
damit die Sorge vor einer Umkehrung der grundlegenden Ausrichtung der Sozialrobotik
zum Ausdruck: Ist es die Aufgabe von Sozialrobotik, komplexe Maschinen zu entwi-
ckeln, oder sollte der Fokus vielmehr auf der Qualitdt von Mensch-Roboter-Interaktion
und Sozialrobotikstudien liegen? Was sich an diesem noch ndher zu beleuchtenden
Konflikt in der HRI zeigt, ist die neue und herausgehobene Funktion von empirischen,

meist standardisierten (Labor-)Studien fiir die Sozialrobotik (vgl. VIL.1).

Die in den ersten beiden Problemdimensionen etablierte Riickbindung an Alltagswelten,
bzw. technischen Modellierungen solcher, erhilt in der HRI den Zusatz der methodi-
schen Kontrolle bzw. Evaluation. Damit geht auch eine Differenzierung von For-
schungszielen und Forscher-Rollen im Feld einher. HRI unterscheidet nicht nur zwi-
schen Roboter und Interaktionspartner, sondern erfordert auch die Rollen des Designers

und des wissenschaftlichen Beobachters. Sozialrobotik wird dadurch zu einer Unter-

" Im Rahmen der Feldforschung gaben zwei Protagonisten der Etablierung des Feldes an, dass es rund
um das Jahr 2003 aus dem Kreis sich etablierender Forschenden explizite Bestrebungen gab, die eige-
ne Arbeit als Feld zu formieren, auszudehnen und auch férderungspolitisch breiter aufzustellen. (Feld-
tagebuch 02.05.2013, 15.04.2014)
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nehmung, die nicht nur Roboter baut, sondern die Effekte des eigenen Tuns methodisch

kontrollieren will.

In der Darstellung der aufeinander aufbauenden Problemdimensionen der Sozialrobotik
wurden unterschiedliche Ebenen der Aggregation zusammengebracht (vgl. Abb. 3). Die
,»New Wave of Robotics” kann innerhalb der KI als Paradigmenwechsel verstanden
werden. In Bezug auf die Protagonisten, ihre Sozialisation und sozialen Netzwerke im
wissenschaftlichen Feld lieBe sich auch von einem generationalen oder Gruppenphéno-
men sprechen. Die Etappe der ,,social robotics” umreift hingegen die Konjunktur eines
relativ schmalen Forschungsgebietes innerhalb der Robotik, dessen Mitglieder sich
nicht um gemeinsame Methoden und Verfahren gruppieren, sondern um das Ziel, ma-
schinelle Konzepte von Sozialitit zu entwickeln. HRI als multidisziplindres Feld liegt
gewissermalen quer dazu — nicht nur, weil es explizit darauf zielt, auch entferntere Dis-
ziplinen einzubinden, sondern auch weil es seine Legitimation aus einer iibergreifenden
Zielstellung zieht, anwendungsrelevante Ergebnisse zu produzieren und methodisch
abzusichern.

Gemeinsam ist diesen (teils historischen) Feldern jedoch, dass sie Sozialrobotik als spe-
zifische Problemstellung formen, als methodisch zu kontrollierende Gestaltung von auf

Sozialitit zielenden Maschinen fiir den Einsatz in Alltagswelten.

Kiinstliche Intelligenz

Robotik
Paradigma: »New Wave of Robotics«

Querschnittsdisziplin: Human Robot Interaction (HRI)

Subdisziplin:
Social Robotics




Abbildung 3 — Ubersicht Sozialrobotik
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3. Forschungsstand Sozialrobotik

Sozialrobotik ist als soziales Phdnomen empirisch unterforscht. Zwar liefern Sozial-
und Kommunikationswissenschaftlerinnen in Kooperationsprojekten der Sozialrobotik
Beitrige, in denen einzelne Facetten der Arbeit, typischerweise die Bedarfsanalyse oder
Akzeptanzwerte zukiinftiger Anwender (Derpmann & Compagna 2009), untersucht
werden, nicht aber die epistemischen und ingenieurtechnischen Ndherungsweisen an
sich. Im Feld werden auch programmatische Aufsidtze zum Verhéltnis von Forschungs-
gegenstand und Sozialrobotikentwicklung (z.B. Andrade et al. 2014) oder methodischen
und methodologischen Herausforderungen des Beobachtens und Messens menschlicher
Verhaltensweisen (z.B. Woods et al. 2006) veroffentlicht, aber diese problematisieren
aus Akteursperspektive und suchen i.d.R. weder den systematischen Vergleich, noch
reflektieren sie ihre eigenen Annahmen. Angesichts dieser Knappheit an sozialwissen-
schaftlichen oder historischen Studien zur Sozialrobotik als Unternehmung ist es ein
Glucksfall, dass die der spérliche Bestand an vorhandener Forschungsliteratur umso
instruktiver ist. Im Folgenden sollen drei bislang sehr vielversprechende Ansitze zu
einem verstehenden Erkldren der Sozialrobotik, ihrer Annahmen, Praktiken und Pro-

dukte vorgestellt werden.

Eine Gruppe von Arbeiten fragt nach der Rolle von Weltbildern und Visionen fiir die
Entwicklungsarbeit (3.1). Dabei wurden nicht nur Muster zwischen Ausschreibungszie-
len und von Robotikforscherinnen geduflerten Zukunftsvisionen nachgewiesen, sondern
auch die ubergreifende Rolle (populir-)kulturell geteilter Vorstellungen thematisiert.
Ein zweiter Strang von Forschung beleuchtet, wie im heterogenen Feld der Sozialrobo-
tik, in Ermangelung eines gemeinsamen wissenschaftlichen bzw. methodischen Unter-
baus, eine Zusammenarbeit iiberhaupt gelingen kann. (3.2). Ein dritter Strang fragt
schlieBlich nach den Implikationen der Ziele und Methoden der Sozialrobotikforschung
(3.3). Dabei werden vor allem das Problem nichtintendierter Nebenfolgen und deren

mangelnde Reflexion herausgearbeitet.

Die Sozialrobotik befindet sich in einer Entwicklungsphase, in der die Diffusion der
entwickelten Technologien in Alltagswelten noch nicht realisiert, sondern eher exemp-

larisch getestet wird. Deswegen soll abschlieend ein historischer Exkurs zu einem
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Fallbeispiel unternommen werden, das mit einer ganz éhnlichen Problemstellung und zu
einem vergleichbaren Entwicklungszeitpunkt sehr eng von Wissenschafts- und Technik-
forschung begleitet wurde. Die so genannten Expertensysteme der spiten 1980er und
frithen 1990er Jahre sind der Sozialrobotik vor allem insofern dhnlich, als sie ebenfalls
auf Einsatzszenarien auflerhalb der KI-Labore zielten — und im Kontakt mit Alltagswel-

ten einer Reihe von Problemen begegneten (3.4).

1. Zukunftsvorstellungen im Entwicklungsprozess

Forschende in der Sozialrobotik und ihre Projektbeschreibungen beziehen sich zum Teil
sehr explizit auf gesellschaftliche Diskurse iiber das Leben mit Technik. Sie nehmen
aktiv Bezug auf Bilder technisch moglicher und wiinschenswerter Zukiinfte und ordnen
thre Arbeit und die angestrebte Mensch-Roboter-Interaktion darin ein. Die Figur der
,imaginaries®, ibergreifender Vorstellungen, die sowohl die finanzierenden Institutio-
nen, den Entwicklungsprozess und die Konstrukteure beeinflussen als auch von deren
Handlungen und Produkten beeinflusst werden, hat eine lingere Tradition in der Wis-

senschafts- und Technikforschung (Bohle & Bopp 2014: 157).

Fiir die jiingeren Arbeiten, die die Frage nach der Rolle von Leitbildern im Technikent-
wicklungsprozess thematisieren, lassen sich zwei Zentren ausmachen: Eine diskursana-
lytische und eine eher akteursorientierte Perspektive (ebd.). In beiden Fillen werden
Zukunftsvorstellungen (teils auch eher irrefithrend mit ,,Visionen* iibersetzt) als kollek-
tiv geteilte Deutungen und Wertungen betrachtet und untersucht. Der Unterschied be-
steht vor allem in der Verortung der Wirksamkeit, d.h. in der Frage, ob solche Zu-
kunftsvorstellungen eher den Austausch verschiedener Akteursgruppen koordinieren
(Roelfson et al. 2008: 338) oder vor allem das Entwicklungs-Handeln der Forschenden
beeinflussen (Giesel 2007: 162). Im internationalen Forschungsdiskurs finden sich Ar-
beiten zu beiden Ansidtzen unter den Begriffen ,,socio-technical imaginaries* (Jasanoff
& Kim 2009) bzw. ,,socio-technical futures discourses* (STF-D) (Bohle & Bopp 2014:
158). Damit konnen sowohl weitreichende Ziele wie auch konkrete, handlungsleitende
Vorstellungen gemeint sein. Kennzeichnend ist in jedem Fall, dass imaginaries bzw.
STF-D die Zusammenhinge zwischen Technologien und Zukiinften thematisieren: Das
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technisch Machbare und das gesellschaftlich Wiinschenswerte treten in ihnen in enger
Kopplung auf, z.B. in der Form, dass eine politisch gewiinschte Zukunftsvorstellung als
technisch erreichbar dargestellt wird, womit anschlieBend Investitionen und Projektaus-

richtungen begriindet werden (Jasanoff & Kim 2009: 120).

Eine empirische Studie zu den Zukunftsvorstellungen von Forschenden aus 17 européi-

12 .
“7 entwi-

schen Technikforschungsprojekten, in deren Rahmen ,.artifical companions
ckelt wurden, untersuchte Projekt- und Selbstbeschreibungen der Forscher und fiihrte
zudem Fragebogenerhebungen durch. Dabei bestétigte sich zundchst ein sehr vorder-
griindiger Zusammenhang zwischen wiinschenswerter und technisch erreichbarer Zu-

'66

kunft: Mit dem Imperativ ,,Let there be artificial companions!* fassen Bohle und Bopp
die StoBrichtung der Selbstbeschreibungstexte zusammen (2014: 173). Im Detail zeigte
sich, dass die Metapher des (zukiinftigen) Begleiters zwar sehr breit, aber auch auf nicht
unproblematische Weise verwendet wurde. So implizierten die Projektbeschreibungen
ein dyadisches Verhiltnis von Nutzer und Begleiter, wobei fiir die angestrebten An-
wendungsbereiche wie hiusliche Pflege oder Assistenz die Rolle Dritter (Pfleger, Arzte,
Angehorige) typisch ist. Hier wurde eine deutliche Differenz zwischen den diskursiven
Einordnungen der Projektziele und der empirischen Realitét sozialer Welten deutlich.
AuBlerdem legt die Companion-Metapher ein holistisches Funktionieren der technischen
Schnittstelle nahe, wéhrend die konkreten Zielstellungen lediglich auf sehr wenige und
zudem spezialisierte Services ausgerichtet waren. Drittens stellen Bohle und Bopp fest,
dass die konkreten Anwendungsszenarien der von ihnen untersuchten Projekte viel we-
niger dem Bild des Geféhrten oder Gesellschafters entsprachen als der Vorstellung pro-
fessioneller Dienstleistungen, die technisch substituiert bzw. besser zugédnglich werden
sollten (ebd.: 175). Im Zusammenhang mit den Ausschreibungsbedingungen konnte
zudem gezeigt werden, dass die in den EU-Foérderungsrichtlinien akzentuierte Ser-
viceorientierung auch in das Selbst- und Zukunftsbild der Forschenden Einzug gehalten
hatte (ebd.).

In diesem letzten Hinweis wird deutlich, dass B & B die STF-D besonders fiir den

Ubergang der Ausschreibungen zu den formulierten Projektzielen erfolgreich beobach-

"2 Die Companion-Metapher schlieft im Sample der zitierten Studie auBer humanoiden bzw. sozialen
Robotern auch nicht-verkdrperte Agenten wie Avatare oder assistive Technologien wie einen ,,intelli-
genten Rollstuhl“ ein. Untersucht wurden 15 Verbundprojekte aus dem FP-6-Férderprogramm der EU
und zwei national geforderte Projekte in Deutschland (Bohle & Bopp 2014: 182fF.).
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ten und rekonstruieren konnten. Typischerweise werden die STF-D problematisiert oder
gar verdndert, wenn nicht-technische Projektpartner aus dem Pflegesektor oder andere
Anspruchsgruppen durch o6ffentliche Berichterstattung mit den Zukunftsvorstellungen

der Forschenden und Forschungsprogramme konfrontiert werden.

In Riickgriff auf Suchman (2007) nutzt Sabanovié ,,imaginaries* als zentrale Analy-
seeinheit fiir ihre ethnografische Studie zur Kultur der Sozialrobotik (Sabanovi¢ 2007).
Der Reiz liegt dabei fiir sie darin, dass ,,imaginaries* ein integriertes Verstdndnis von
Praxis und Wahrnehmung nahelegen, da sie sich a) sowohl auf individuelle wie auch
auf kollektive Ebenen von Erfahrung und Handeln beziehen (ebd.: 29), als auch b) als
kulturelle und historische Ressourcen verstanden werden kénnen, die Weltsichten, Kul-
tur und Wissen strukturieren und durch deren Re-Produktion strukturiert werden (ebd.:
30). Anhand ihrer teilnehmenden Beobachtungen und Interviews konnte Sabanovié zei-
gen, wie diese Zukunftsvorstellungen in mehrerlei Hinsicht zum wechselseitigen Be-
zugspunkt zwischen Robotikforschenden und gesellschaftlichen Gruppen wurden.
Sabanovié schloss daraus unter anderem, dass wissenschaftliche Theorien und Metho-
den beim Entwickeln nur eine Ressource fiir Zieldefinitionen und konkrete Designent-
scheidungen der Sozialroboter waren. Auch andere, weniger reflektierte und abstrahier-
te Verdichtungen von Alltagserfahrungen, wie Bilder, Geschichten und Symbole spiel-
ten dabei eine entscheidende Rolle, insbesondere wenn sie aus dem Bereich der Science
Fiction kamen und somit einen common ground fiir Forschende und Offentlichkeit bo-
ten (ebd.: 45). Die Vermischung von Zukunftsvorstellungen aus der Populdrkultur, wie
z.B. aus den Star Wars-Filmen, und der Sozialrobotik wurde seitens der Forschenden
nicht nur breit akzeptiert, sondern auch aktiv forciert (ebd.: 50). Im Falle japanischer
Sozialrobotikprojekte zeigte sich sogar, dass Roboter von forschungsfinanzierenden
Institutionen zu 6ffentlichen Anlédssen oder in TV-Werbespots wiederum als ,,Botschaf-
ter von Zukunftsvorstellungen eingesetzt wurden (ebd.: 80). Auf der Ebene des Kul-
turvergleichs analysiert Sabanovié zudem die in Sozialrobotikprojekten verkdrperten
Zukunftsvorstellungen mit Anderson (2006) auf deren Bezug zu den diskursiven Kon-
struktionen von Nation in den USA und Japan (Sabanovi¢ 2007: 96ff.).

Ziel ihrer Studie ist es, fiir diese vielseitigen, sich gegenseitig stiitzenden Beziige von
Gesellschafts- und Zukunftsvorstellungen und Sozialrobotikforschung zu sensibilisie-

ren, da ,,socially and culturally informed positions* (ebd: 124) im Feld selten seien und
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stattdessen mechatronische Perspektiven auf Roboter in Alltagsszenarien im Vorder-

grund stlinden.

In den beiden genannten Studien wird mit verschieden weit reichenden Begriffen von
Zukunftsvorstellungen gearbeitet, die auch unterschiedlich sozial und kulturell veran-
kert sind. Was sich dennoch in beiden Fillen deutlich zeigt, ist zum einen die sehr hohe
Affinitit der Sozialrobotikforschung, ihrer Geldgeber und anderweitigen Anspruchs-
gruppen (von Betroffenen bis massenmediale Offentlichkeit), direkte Beziige zu ge-
wiinschten, populdren oder gefiirchteten Vorstellungen von Zukiinften mit Robotern
herzustellen. Die in dieser Weise transportierten Vorstellungen sind dabei zentraler Be-
zugspunkt fiir Ausschreibungen, Projektantrige und 6ffentliche Vortrége, aber auch fiir
Seminar-Diskussionen und eigene populdrwissenschaftliche Veroffentlichungen von
Robotikern (z.B. Nourbakhsh 2013). Die Ergebnisse zur Wirksamkeit solcher Diskurse
in der konkreten Forschungspraxis sind dagegen eher vage. Fiir die tigliche Entwick-
lungspraxis wurde eine im Vergleich zur Praxis Antragstellung und Projektakquise eher
inkonsistente Form des Bezugs auf Zukiinfte sichtbar. Diese Forschungsliicke offenzu-
legen und einen Beitrag zu ihrer SchlieBung zu leisten, ist Teil der vorliegenden empiri-

schen Arbeit.

2. Kleinste gemeinsame Nenner und andere Pragmatismen

Der Bezug auf kulturell geteilte Vorstellungen erfiillt in Forschungsfeldern wie der So-
zialrobotik hiufig eine pragmatische Funktion. Er dient zum Anzeigen von grundlegend
dhnlichen Zielen und ist dabei z.T. absichtsvoll diffus. Beziige dieser vermeintlich ge-
ringen Qualitédt stellen aber dennoch einen ,langfristig bindenden Bezugspunkt™ fiir
Kooperationen in und um Robotikprojekte dar (Lettkemann & Meister 2004: 215). Ne-
ben Weltbildern und Zukunftsvorstellungen hat die empirische Wissenschafts- und
Technikforschung auch andere, nicht-kognitive Elemente der Kooperationsstiftung in
der KI-Forschung ausgemacht (ebd.): physische Gegenstinde wie Instrumente und abs-
traktere, epistemische Objekte wie Theorien oder Methoden, die tiberbriickend wirken.
Das Vorhandensein und die Notwendigkeit solcher Momente doppelter und uneindeuti-
ger Bezugnahmen wurden im Anschluss an Forschungen zu ,,heterogenen Kooperatio-
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nen* (Striibing et al. 2004 und fiir die Sozialrobotik insbesondere Meister (2011a,
2011b, 2014) nachgewiesen.

Ausgangspunkt dieser Perspektive ist die Einsicht, dass Robotik im Allgemeinen und
Sozialrobotik im Speziellen keine homogenen wissenschaftlichen Disziplinen sind, die
mit einem gemeinsamen Set an Begriffen und Methoden arbeiten. Es handelt sich viel-
mehr um heterogene Felder, in denen Wissenschaftler und Wissenschaftlerinnen unter-
schiedlicher Fachrichtungen mit teils divergierenden Zielen kooperieren. Insbesondere
fiir Forschungsfelder der angewandten KI-Forschung, zu der die Robotik zéhlt, ist diese
,»disunity of science” (Galison & Stump 1996) empirisch gut belegt. Ein anschaulicher
Ausdruck dafiir ist die im Feld gebrduchliche Bezeichnung von ,,Plattform* fiir Roboter.
Die Entwicklungsarbeit in Projektteams dient mitunter so vielen unterschiedlichen wis-
senschaftlichen und nicht-wissenschaftlichen Zielstellungen, wie ein Robotersystem
relevante Komponenten hat (Meister 2011b: 109). Je nach Zugriff und Absicht ist ein
konkreter Roboter dann eine Plattform fiir unterschiedliche (Erkenntnis-)Interessen. Die
Maschinen selbst werden damit zu ,,boundary objects” (Star & Griesemer 1989), also
Gegenstinden, die von den beteiligten Gruppen unterschiedlich wahrgenommen, imagi-
niert und interpretiert werden und gleichzeitig eine hinreichend grofle Schnittmenge
bieten, um einen gemeinsamen Fokus zum Handeln zu bilden (Michalowski et al. 2007:

393).

Die Moglichkeitsbedingungen der heterogenen Sozialrobotik lassen sich auf unter-
schiedlichen Ebenen beobachten. Eine ganz grundlegende Ermoglichung der Koopera-
tion besteht in der bereits herausgearbeiteten Zielstellung, Probleme in der ,,Realwelt”
zu 16sen. Diese taugt nicht nur als konsensfihiges Ziel fiir die teils unterschiedlich mo-
tivierten Forscherinnen; es motiviert und legitimiert auch die spezifische Art zu arbei-
ten. Sozialrobotikprojekte haben meist das Ziel, Roboter als Losungen von Problemen
zum Funktionieren zu bringen (Meister 2011b: 120). Ubereinstimmung besteht weitge-
hend auch in der Favorisierung von ,,bottom-up*-Ansétzen (im Gegensatz zum dedukti-
ven Symbolparadigma der KI) und der Vorstellung von Mensch-Roboter-Interaktion als
,Mensch-Maschine-Symbiose“. Diese beiden Figuren identifizieren Lettkeman und
Meister als typisch fiir die Kybernetik und erkennen dariiber hinaus auch deren univer-

salistischen Anspruch, technische, natur- und sozialwissenschaftliche Fragestellungen
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nicht im Rahmen einer disziplindr segmentierten Wissenschaft zu 16sen, in der Sozial-
robotik wieder (Lettkeman & Meister 2004: 220). Kennzeichnend ist jedoch, dass der
Bezug zu solchen Theorietraditionen und Universalismen sehr pragmatisch geschieht.
In der Wiederkehr der kybernetischen Rhetorik ist keine Verpflichtung auf theoretische
oder methodische Entscheidungen zu erkennen. Vielmehr werden konzeptionelle Fra-
gen, z.B. die nach der entwicklungspsychologischen Plausibilitidt eines Modells fiir die
Softwarearchitektur des Roboters, tiber weite Strecken der Praxis des Forschens und
Austauschens in Verbundprojekten zuriickgestellt. Der Hinweis auf solche Inkonsisten-
zen wird dann als ,,rigide Grundsatzentscheidungen oder [...] philosophische Metafrage

jenseits der Praxis behandelt (ebd.: 222).

Das Fehlen einer gemeinsamen Methodologie, gemeinsamer Mafeinheiten und Ver-
gleichswerte in der Sozialrobotik wird innerhalb des Feldes hiufig als Kompromiss
zwischen der avisierten Realitdtsndhe der Szenarien und den notwendigen Experimen-
ten in kontrollierten Labors diskutiert (Meister 2014: 120). Zwar bilden sich standardi-
sierte Mal3e, z.B. zur Effizienz von Aufgabenerledigungen, heraus; deren Anwendung
geschieht hiufig aber methodisch nicht kontrolliert, was die Intention konterkariert und
die Ergebnisse fiir die feldiibergreifende Kooperation oft unbrauchbar macht. Einen Teil
dieser Aufgabe {ibernehmen deshalb populédre und teils hochdotierte Wettkdmpfe inner-
halb der Robotik (Meister 2011a: 7). Gemeint sind Wettbewerbe zwischen For-
schungsteams, bei denen Roboter unterschiedlicher Universitdten oder Forschungsein-
richtungen gegeneinander antreten. Ein bekanntes Beispiel aus dem Forschungsfeld der
Roboternavigation war die DARPA Grand Challenge, bei der automatisch gesteuerte
Fahrzeuge vorgegebene Strecken nach dem Prinzip eines Wettrennens zu absolvieren
hatten. Der zwischen 2004 und 2007 insgesamt dreimal ausgetragene Wettbewerb gilt
als Katalysator fiir die Forschung und Entwicklung autonomer Fahrzeuge. Maibaum
rekonstruiert drei Faktoren, die solche Wettbewerbe fiir die Entwicklungsarbeit bedeu-
tend erscheinen lassen. Sie sind ,,eine Mischung aus Praxistest, Vergleichsmal3stab und
Demonstration® (Maibaum 2012: 25). Zur Funktion des Vergleichs durch die gleichzei-
tige Performance tritt der Test unter ,realen Bedingungen’. Im Rahmen der Wettbewer-
be beinhalten gestellte Aufgaben Situationen, die so nicht auf dem Testprogramm der
Entwickler gestanden hdtten und damit nicht im Bereich der Moglichkeiten lagen.

Dadurch erzeugen Robotik-Challenges ,,Kontingenz fiir die Weiterentwicklung* (ebd.:
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24). AuBlerdem dienen die grolen Wettbewerbe auch der Vorfithrung der Maschinen in
einem durchaus werbenden Sinne. Neben kommerziellen Interessen und dem Beweis
der Leistungsfihigkeit stehen unter anderem auch die Selbst- und Fremdbilder der Ent-

wicklerinnen als erfolgreiche Konstrukteure zur Schau.

Die eminent soziologische Frage, wie unter diesen heterogenen Bedingungen iiberhaupt
Ordnung moglich sei, ist vor allem von Studien aus der pragmatistischen Techniksozio-
logie untersucht worden. Die Praxis von Robotikprojekten, insbesondere das forschend-
ausprobierende Problemldsungshandeln, gerét dabei in den Blick. Robotikforscherinnen
werden dabei als Handelnde verstanden, die der Komplexitdt ihrer Aufgabenstellungen
mit den ihnen zuhandenen Mitteln begegnen miissen, was nicht selten zu pragmatischen
und teilweise opportunen Losungen fiithrt. Durch die Etablierung empirischer Studien
als Kriterium guter Sozialrobotik sind Metadiskussionen zu Methodologie und Metho-
den in Gang gekommen, die eine Vergleichbarkeit der Arbeiten sowie deren Ziele the-

matisieren (Meister 2014: 116).

3. Dekontextualisierte Sozialitcit

Aus unterschiedlichen Perspektiven wird der Sozialrobotik in ihrem Vorgehen und ih-
ren Folgen eine Tendenz zur Dekontextualisierung bzw. fehlenden sozialen Situierung
attestiert. Die Tendenz, Mensch-Roboter-Interaktion sozialtheoretisch als Austausch
zwischen zwei Entitéten auf der Mikroebene zu betrachten und dabei insbesondere die
Mesoebene der Verwendungssituation, z.B. institutionalisierte soziale Rollen und Wer-
te, zu ignorieren (ebd.: 113), wurde bereits angedeutet. Innerhalb des Feldes sind bis-
lang vergleichsweise wenige Studien erschienen, die die soziale Einbettung der Roboter
in die Alltagswelten, z.B. die Ordnung von Aufgaben und Zusténdigkeiten im Kranken-
hausalltag, explizit und auf einem sozialwissenschaftlichen Reflexionsniveau bearbeiten
(Mutlu & Forlizzi 2008). Die addquate Integration von Nutzern und situierten Interakti-
onen in die Sozialrobotikentwicklung ist nach wie vor eine oft schlecht oder gar nicht
reflektierte Herausforderung fiir die beteiligten Felder (Sabanovié 2010). Insbesondere
die eigene Rolle als Entwickler oder Testleiter in konkreten sozialen Situationen wird in

Sozialrobotikprojekten beinahe standardmifBig missachtet. Dabei haben Arbeiten aus
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dem Umfeld von Entwicklungsprojekten sehr tiberzeugend und kleinteilig dargelegt,
wie sehr die zu beobachtenden Mensch-Roboter-Interaktionen von geringen Anderun-
gen im Experimentaufbau, der Beobachterposition und dem Verhalten der Testleiter

abhéngen (Alac et al. 2011).

Dass Sozialroboter zu selten im Kontext spezifischer (und durchaus iiberlappender)
sozialer Situationen und stattdessen als Ideen, Projekte und Praktiken einzelner Teams
und Wissenschaftler gesehen werden, wird als gesellschaftliches Problem der Unter-
nehmung kritisiert (Restivo 2002: 9). Zum einen fiihrt die vielfach attestierte ,,I-
Methodology* (Akrich 1992; z.B. Meister 2011b), also die Tatsache, dass die For-
schenden von ihrem eigenen sozialen Standpunkt aus die Niitzlichkeit und Erwiinscht-
heit der Sozialroboter extrapolieren, zu einer Homogenitit der Anwendungsfille und
Designentscheidungen. Restivo bringt das anhand des bereits vorgestellten Roboters
Kismet auf eine anschauliche Formel: ,,Kismet could become Mr. or Mrs. Rogers, but
Kismet could never become Nietzsche or Virginia Woolf* (Restivo 2002: 7). Neben
dem normativen Plddoyer fiir Heterogenitit und Abweichung geht es ihm dabei vor
allem um die Gefahr des blinden Flecks fiir Designentscheidungen. Es werde zu wenig
getan, um potentielle nichtintendierte Folgen der Sozialrobotik abschitzen zu kénnen
(ebd.). Zwar liegt es in der Natur nichtintendierter Nebenfolgen, nicht beabsichtigt und
schlecht vorhersehbar zu sein, aber die Frage der Aus- und Riickwirkungen von Sozial-
robotik ist im Feld unterreprisentiert. Wenn diese thematisiert wiirden, dann als Meta-

diskussion, die mit der Praxis des Entwickelns an sich wenig zu tun habe.

Suchman hat die Neuauflage von ,,Human-Machine Reconfigurations* mit mehreren
Kapiteln zu ,,menschengleichen* Maschinen ergénzt (2007: 226ff.). Das Konzept setzt
sich ihr zufolge aus drei Herausforderungen der beteiligten Disziplinen zusammen:
Verkorperung, Emotion und Sozialfdhigkeit. Thr geht es dabei nicht um eine Verteidi-
gung eines anderen Menschlichkeitskonzepts gegeniiber der technischen Nachbildung
der bestechenden Menschen. Vielmehr untersucht sie, welche Vorstellungen von
Menschlichkeit in Robotikprojekten verkorpert sind. Dabei beobachtet sie unter ande-
rem, dass die Dringlichkeiten des technischen Konstruierens eine Auseinandersetzung
mit sozialwissenschaftlichen oder techniktheoretischen Ansétzen zu Mensch-Maschine-

Fragen verhindern (ebd.: 232). Es fehlt schlicht die Zeit, andere Zugénge als die erlern-
41



ten aus Ingenieurtechnik und Computerwissenschaften zu elaborieren und auszuprobie-
ren. Mit Verweis auf die historischen Studie von Dror (1999) fasst Suchman das resul-
tierende Forschen und Bauen als Dekontextualisierung von Sozialitdt. Dror hatte zuvor
gezeigt, wie durch Quantifizierung und Modellierungen Emotionen unabhédngig von
konkreten Korpern und konkretem Erleben erklédrt und simuliert werden. Daraus leitet
Suchman ihr Hauptbedenken ab, dass menschendhnliche Maschinen in ihrer Funkti-
onsweise fetischisiert werden:

My own concern is less that robotic visions will be realized (though real money
will be diverted from other projects and spent on them) than that the discourses
and imaginaries that inspire them will retrench, rather than challenge and hold
open for contest, received conceptions of humanness. (Suchman 2001: 239)

An Keller (2007) anschlieBend warnt sie vor dem Zirkelschluss, dass die dieser For-
schung zugrundeliegenden Diskurse zu einer Vereinfachung und Begrenzung dessen

fithren, was als menschlich gilt, anstatt es technisch zu erweitern (ebd.: 255).

In einer dhnlichen Richtung, allerdings auf einer psychologischen Aggregationsebene,
interessiert sich Turkle (2012) fiir Sozialroboter. Ausgehend von der Beobachtung, dass
Roboter gezielt an psychologischen Stimuli ansetzen und uns ,,bei der Selbsttduschung
helfen* (ebd.: 56), thematisiert sie das Risiko solchermaflen aufgebauter Beziehungen.
Das ,,simulierte Begreifen” der Sozialroboter (ebd.: 62) suggeriere die Moglichkeit
,wunschgemifler Beziechungen* (ebd.: 43). Wie schon in Bezug auf technisch vermittel-
te Interaktionen im Internet untersucht Turkle die ,,neue psychologische Kultur* (ebd.:
61), die sich aus dem Umgang mit Robotern und computerisierten Agenten im Alltag
ergibt. Dabei fiihrt sie die von ihr selbst im Rahmen der KI-Forschung in den 1970ern
begonnene Auseinandersetzung mit dem Computer als ,disturbing object (Turkle
1984) fort. Schon damals beobachtete sie die anthropomorphisierenden Tendenzen in
Mensch-Computer-Beziehung.® Turkle spitzt ihre These zu den Folgen der Entwick-

lung intelligenter, digitaler Maschinen folgendermallen zu: Egal ob ,kiinstliche Intelli-

" Das bekannteste Beispiel dafiir ist wohl der , ELIZA-Effekt, den Forscher aus der Arbeitsgruppe von
Howard Weizenbaum am MIT 1966 erstmals beobachteten: Das System ELIZA verfligte tiber ein
vergleichsweise simples Skript, das auf Basis der Eingaben des Nutzers gesprachsstiitzendes Verhal-
ten zeigte, indem es die Hauptworter aus den Aussagen in Nachfragen einbaute (z.B. Testerin: ,,Well,
my boyfriend made me come here.“ — ELIZA: ,,Your boyfriend made you come here?*). Das mieuti-
sche Prinzip der Dialogfiithrung fiihrte bei Test-Anwendern dazu, dass sie sich und ihre Probleme vom
System tatsdchlich verstanden fuhlten. Die starke Attribution von Fahigkeiten, die das System nicht
hat, basierte dabei auf einem einfachen ,sozialen Trick’, der aus alltédglichen oder therapeutischen
Kontexten bekannt ist.
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genz’ je erreicht werde, ,,computers change the way people think — especially about

themselves* (Turkle 1984: 162).

Die vorgestellten Studien werden im Diskurs iiber KI-Forschung teils stark kritisiert:
Turkle und Suchman werden z.B. oft einer substantialistischen Position zugerechnet,
die fragt, ob KI-Modellierung iiberhaupt das erfassen kann, ,,was Menschen aus-
macht“."* Die Kritik der mangelnden Situierung durch Alag und Sabanovi¢ ist von einer
konstruktivistischen Perspektive geprégt, in der problematisiert wird, wie ,das Soziale’
und ,das Menschliche’ in der Sozialrobotik Ergebnisse von sozialen Aushandlungen
sind. Unabhidngig von ihren metatheoretischen Verortungen zeigen die vorgefiihrten
Studien ein Reflexionsdefizit in der Entwicklungspraxis, das zwar mit deren techni-
schen und organisatorischen Bedingungen erklédrbar ist, aber dennoch negative Folgen
impliziert. So fehlen zum einen iibergreifende methodische Standards, um Designent-
scheidungen und soziale Implikationen der Forscherinnen und Forscher zu kontrollie-
ren. Ebenso ist die gesellschaftliche Dimension der Unternechmung an sich, weder im

Hinblick auf ihre Anwendungsszenarien noch die moglichen Folgen der tatsdchlichen

Realisierung von Sozialrobotern, institutionell im Feld verankert.

4. Historischer Exkurs: Expertensysteme

Die vorgestellten Befunde zur neueren Robotik und Sozialrobotik sind insofern einzu-
schrianken, als sie sich auf ein sehr dynamisches Feld beziehen und ihre Analysen fall-
basiert sind. Deswegen soll dem vergleichsweise schmalen Forschungsstand ein histori-
scher Exkurs zur Seite gestellt werden, der eine &hnliche, mittlerweile aber weitgehend
abgeschlossene Entwicklungsrichtung von KI-Forschung beschreibt. Mit so genannten
Expertensystemen hatte in der KI-Forschung der 1980er und 1990er Jahre ein Anwen-
dungsbereich Konjunktur, der der Problemstellung der Sozialrobotik in mehreren Punk-
ten dhnelt. Wie auch bei der Sozialrobotik handelte es sich bei Expertensystemen zu-
nichst um einen Gegenstand der KI, der zur Anwendungsreife gebracht bzw. in der

Anwendung gelost werden sollte. In der Orientierung an menschlichen Kompetenzen in

'* Die Autorinnen wehren sich in ihren Texten dagegen, der vorgefiihrten Positionen zugerechnet zu wer-
den (Suchman 2007: 228f.).
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spezifischen Kontexten wurde das wichtigste Kriterium der Systeme ebenfalls aufler-
halb ihrer selbst, in der Bewdhrung in einem professionellen, auler-wissenschaftlichen
Kontext, gesetzt. Das ,Medium’ der Expertensysteme war allerdings nicht Sozialitit,
sondern Wissen, genauer gesagt so genanntes ,,Domédnenwissen®, das es zu modellieren
galt. Das setzte den Vorgang der ,,Wissensakquisition” voraus, in dem die KI-
Ingenieure gezwungen waren, sich eigene Zuginge zu spezifischen Ausschnitten von
Wirklichkeit zu erarbeiten. Ahnlich wie zurzeit in der Robotik profitierte die Arbeit an
Expertensystem dank dem ihr zugeschriebenen Losungspotential von einer breiten, in-

ternationalen Forderungskonjunktur.

Gegenstand der Expertensysteme waren nicht beliebige Alltagssituationen, sondern sehr
spezifische ,,real world problems* in Kontexten betrieblicher Produktion oder professi-
oneller Dienstleistungen. Dennoch erforderte die Entwicklung von Expertensystem das
Verlassen des Labors und eine explizite Auseinandersetzung mit menschlichen Prob-
lemlosungen. Diese der hier zugrunde liegenden Problemstellung verwandte Gemenge-
lage wurde erfreulicherweise auch im deutschsprachigen Raum vergleichsweise gut
beforscht. Neben Pionierstudien (Becker 1992, Forsythe 2001) kam es auch zu Koope-
rationsprojekten, in denen Sozialforscherinnen Teil der Entwicklungsteams wurden und
diese iiber Jahre hinweg begleiteten (Rammert et al. 1998). Aus den Ergebnissen dieser
und anderer Studien sollen hier vor allem zwei Aspekte beleuchtet werden, die der Un-
tersuchung der Sozialrobotik dienen: zum einen die Art und Weise, in der sich die Ent-
wicklungsteams von Expertensystemen ihrem Gegenstand ,,Wissen* konzeptuell und
praktisch ndherten (b), und die Konsequenzen dessen fiir die Auswahl und Beziehungen
zu den jeweiligen Anwendungsgebieten (c). Zuvor sollen das Konzept Expertensystem

und die damit implizierten Arbeitsschritte kurz dargelegt werden (a).

a) Das Konzept Expertensystem und die resultierenden Aufgaben

Expertensysteme oder auch wissensbasierte (Entscheidungs-)Systeme sind Computer-
programme, die anhand einer Wissensbasis Entscheidungen fiir spezifische Probleman-
fragen treffen konnen sollen. Dieses Problemlosen soll sich an der menschlichen Kogni-

tion orientieren und im Ergebnis das Kompetenzniveau menschlicher Experten errei-
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chen. Das Ziel dabei lautet, spezifisches Wissen iiberzeitlich und nicht an Korper ge-
bunden, bis hin zur Substitution menschlicher Triager verfiigbar zu machen (Becker
1992: 32). Ein konkreter Anwendungsbereich waren z.B. Expertensysteme zur medizi-
nischen Diagnose. Ahnlich dem Verlauf eines Anamnesegesprichs sollte ein Experten-
system anhand ausschlieender Fragen zu Symptomen und Vorerkrankungen des Pati-
enten dessen Erkrankung bestimmen. Ein anderer Fall war die Kombination von ver-
schiedenen Wissensgebieten wie Physik und Geologie in einem System, das Entschei-

dungen iiber die Wirtschaftlichkeit der Ausbeutung von Olvorkommen treffen sollte.

Die Konstruktion eines solchen Systems zerfillt unabhéngig vom Anwendungsgebiet
im Wesentlichen in vier Schritte: a) Das spezifische ,,Domédnenwissen* durch Experten-
interviews oder Literaturrecherche zu bestimmen, b) diese Informationen zu ordnen und
maschinell lesbar zu codieren, c) iibergeordnete Entscheidungsregeln und Begrenzun-
gen des Expertenwissens (,,Heuristiken*) algorithmisch nachzubilden, und schlieflich
d) eine Software zu erstellen, die diese Regeln befolgt und Anfragen ausfithren kann
(Forsythe 2001: 38f.). Die Herausforderung im Erstellen von Expertensystemen liegt
also nur zu einem kleinen Teil in der Programmierung einer regelgeleiteten Software (d)
und zum groBeren Teil im Umgang mit Wissen. Es muss nicht nur akquiriert (a), son-
dern auch in Maschinensprache {ibersetzt werden (b). Dazu muss es verstanden werden,
denn ohne Selektionsregeln (c) ist Wissen algorithmisch nicht darstellbar. Die Kombi-
nation dieser Aufgaben wird als ,,Knowledge Engineering” und als Kernaufgabe der

Herstellung von Expertensystemen bezeichnet.

b) ,,Knowledge Engineering“ zwischen Theorie und Praxis

Mit der Rolle des ,,Knowledge Engineers* bzw. ,,Wissensingenieurs® ging allerdings
keine spezifische methodische Ausbildung oder methodologische Fundierung einher.
Insbesondere in der anwendungsorientierten KI, zu der die Expertensysteme zihlten,
war noch bis in die 1990er Jahre das theoretisch bereits viel frither desavouierte Sym-
bolverarbeitungsparadigma priagend (Becker 1992: 11). Dementsprechend waren die in
der Forschungsliteratur diskutierten Konzepte von ,,Wissen* und ,,Wissensakquise*

zumeist reduktionistisch und reichten selten iiber ein Container-Modell hinaus, dem
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zufolge das Wissen aus den menschlichen Trigern nur extrahiert werden miisse. Ein
stellvertretender Beleg dafiir ist die zeitgenossische Kritik des KI-Forschers Otto Laske
an der Ausbildung von Wissensingenieuren in der Zeitschrift fiir Kiinstliche Intelligenz:
»|D]as sozialwissenschaftliche und erkenntnistheoretische Know-How fehlt den Wis-
sensingenieuren.” (Laske 1989: 12) Fiir Sozialwissenschaftlerinnen, die Expertensys-
tem-Projekte begleiteten, war dieser Konflikt zwischen reicher Praxis und reduktionisti-

scher Theorie von Beginn an von Interesse und Fokus ihrer empirischen Arbeit.

Empirische Arbeiten zur Praxis der Wissensingenieure relativieren jedoch eine enge
Kopplung zwischen KI-Theorie und KI-Praxis. Innerhalb der anwendungsorientierten
KI lieB sich nicht nur eine groe Heterogenitédt der Ziele, Motivationen und leitenden
Paradigmen'’ beobachten (Becker 1992: 25-27), die als eine der Hauptursachen fiir die
theoretische Unterbestimmtheit und ,,Diffusitét des Wissens- und Intelligenzbegriffs
gelten kann (ebd.). Durch begleitende Studien in der Expertensystementwicklung arbei-
teten Rammert et al. eine ,, Kluft zwischen den theoretischen Diskursen der KI-Forscher
und den praktischen Vorgehensweisen der Konstrukteure von Wissensmaschinen® her-
aus:

Widerstinde wéhrend der Entwicklung, die sachlicher oder sozialer Art sein
konnen, sorgen stindig fiir Umwege und Neuorientierung. [...] Die theoretische
Praxis ist auf Stringenz, Stilisierung und Uberzeugung hin orientiert. Die
technische Praxis ist eher widerspriichlich, heterogen und opportunistisch. [...]
Die Praxis des Baus von Wissensmaschinen ist der Kunst ndher verwandt als
der Wissenschaft. (Rammert et al. 1998: 248)

Im Ergebnis sprechen sie schlieBlich von einer ,Jlockeren Kopplung™ zwischen KI-
Diskursen und konstruktiver Praktik. Der Diskurs der KI-Theorie stellt zwar eine regu-
lative Semantik zur Verfiigung, die jedoch nur wirksam werde, wenn ,,sich die Ingeni-
eure in ihrer Praxis selbst daran binden und sich dadurch Konstruktionstraditionen se-
lektiv herausbilden® (ebd.: 249). Die als Vergleich herangezogene kiinstlerische Impro-
visation ist dabei nicht als Freiheit, sondern als Notwendigkeit des widerstdndigen Kon-
struktionsprozesses interpretiert worden, der einer génzlich anderen Logik folgt als die

Theoriebildung.

"> Becker machte zwei Typen von KI-Forschern aus: solche, die aus einer kognitionswissenschaftlichen
Fragestellung heraus das Denken und Wissensprozesse simulieren und erkldren wollen, und solche,
die aus einem technischen Interesse heraus vor allem schnellere Computer bauen wollen.
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Wie die Wissensingenieure mit dem Konflikt zwischen reicher Praxis und reduktionisti-
scher Theorie umgingen, lieB3 sich bereits in der Wissensakquise beobachten. So ber-
ichtet Forsythe: ,,Asked how they went about the task of gathering knowledge for their
expert systems, the knowledge engineers I met tended to look surprised and say, ,We
just do it.”* (Forsythe 2001: 37) Die fehlende methodische Kontrolle der Wissensinge-
nieure miindete in einer Irritation {iber den Gegenstandsbereich ihrer Arbeit. Sie wun-
derten sich héufig dariiber, ,,wie wenig genau die befragten Experten wussten, was sie
taten“ (Rammert et al. 1998: 256). Die reduktionistische Konzeption von Wissen auf
explizierbares Expertenwissen flihrte zu einer falschen Erwartung an die Experten und
ithre Tétigkeit. In den hier diskutierten Befunden wurde der Zusammenhang zwischen
Theorie und Praxis der KI-Forschung zumeist iiber die Figur der Erwartung der Wissen-
singenieure aufgelost, welche durch die ,,rationalistische und technizistische Form* der
Wissensakquise gepridgt war (ebd.: 256). Gleichzeitig lie8 sich beobachten, dass die
Notwendigkeit zur Aushandlung dessen, was als wirksames und wichtiges Wissen er-
kannt und anerkannt wird, durch die reduktionistische Konzeption nicht eliminiert wur-
de. Die Interpretationsoffenheit des Expertenwissens wurde sowohl {iber die Erhe-
bungsformen (z.B. in situ Expertengespréche) als auch in internen Teammeetings kom-
munikativ bearbeitet. Knowledge Engineering in der Praxis bedeutete zumeist eine
,Aushandlung von Definitionen und der Durchsetzung von Deutungen* (ebd.: 251). Die
in der Theorie und Methode reduzierte Komplexitit menschlicher Expertise und Prob-

lemlosung brach sich im Knowledge Engineering als Praxis wieder Bahn.

Quer zum Verhéltnis von Wissensakquise in Theorie und Praxis wurde auch die Be-
schaffenheit der Werkzeuge, also der verfiigbaren Software und ihrer Restriktionen, als
wirksam fiir die Praxis des Knowledge Engineering beschrieben. Laske spricht gar von
einer ,,Werkzeughorigkeit™, an der die KI leide (Laske 1989: 9). Das Problem sei, dass
als Wissen nur das erfasst werde, ,,was die Werkzeuge darstellen konnen* (ebd.: 10).
Wissen werde vor allem deshalb einseitig als explizierbares Lehrbuchwissen konzipiert,
weil die Performanz von inkorporierter Expertise und implizitem Wissen algorithmisch
schwer nachzubilden seien (ebd.: 11). Das korrespondiert mit der ,technizistischen
Form®, von der Rammert et al. sprechen (s.0.). Als relevanter Ausschnitt von zu bear-
beitender Wirklichkeit wird das ausgewdihlt, was technisch darstellbar ist. Dementspre-

chend verfehlt die fiir die KI typische, auf die Zukunft gerichtete Vorhersage, aktuelle
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Probleme der Modellierung durch hohere Rechenleistung 16sen zu konnen, auch den
Punkt (Laske 1989: 10). Die Ursache fiir den Engpass in der Darstellbarkeit der Kom-
plexitdt von Expertenwissen lag nicht (ausschlieBlich) in der Rechenleistung, sondern
auch in einer theoretisch unterkomplexen und daher methodisch unreflektierten Heran-
gehensweise, in der das zu bearbeitende Wissen schlieBlich anhand seiner Passung fiir

die vorhandenen Werkzeuge ausgewihlt wurde.

¢) Zum Verhdltnis von Konstruktionspraxis und Anwendungsgebiet

Vor dem Hintergrund dieser Analyse iiberrascht es wenig, dass die allermeisten Exper-
tensysteme aus solchen Forschungsprojekten nicht zu einem dauerhaften Einsatz in ei-
nem konkreten Arbeitskontext kamen. In der Analyse der Griinde des breitflichigen
Scheiterns'® stellte man zunichst fest, dass die angestrebte Nutzungssituation der Ex-
pertensysteme oft keinen systematischen Platz in deren Entwicklungsprozess hatte
(Rammert et al. 1998: 258), weil der damit einhergehende ,,Reflexionsbedarf und Regu-
lationsaufwand [...] den tblichen Rahmen der Softwareentwicklung weit iibersteigt™
(ebd.). Trotz des Vorhandenseins von Theorien und Methodologien rekursiver Prozesse
der Softwareentwicklung, z.B. im Software Engineering (z.B. Floyd 1987), hatte die
Entwicklung von Expertensystemen in der KI-Forschung keine systematische Riickbin-
dung an spdtere Anwendungssituationen. Nur spérlich gab es (nach der abgeschlossenen
Entwicklung) Studien zur Akzeptanz der Systeme (Becker 1992: 34-35) — wobei sich
schon im Begriff der ,,Akzeptanz* eine einseitige Konzeption des Verhiltnisses von
System und Anwendung ausdriickt, die die Bedeutung der performativen Aneignung
von Technologien unterschitzt. Selbst wenn die Expertensysteme im Labor technisch

funktionierten, scheiterten sie an der Implementation im Praxisfeld.

Dieser spezifische Mangel an Einbindung und Représentation von Nutzer-Perspektiven
ist nicht nur methodologischer, sondern auch sozialer Natur. Als zweite grofle Kluft

neben Theorie und Praxis identifizieren Rammert et al. eine Differenz der Welten: ,,Es

'® Es sind mittlerweile durchaus niitzliche Expertensysteme im Einsatz, z.B. in der Ausbildung von Arz-
ten als Instruktionsprogramm in praktischen Ubungen oder als Diagnoseprogramme fiir die Funktio-
nalitdt grofer technischer Anlagen. Diese Systeme arbeiten mit einigen hundert Regeln, also nicht mit
der urspriinglich mit dieser Lésung verkniipften stufenlosen Skalierung auf Dimensionen von All-
tagswissen, menschlicher Kognition per se, oder gar dartiber hinaus.
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ist die grofle Kluft zwischen der Welt der Entwickler und der Welt der Nutzer der Ex-
pertensysteme.* (Rammert et al. 1998: 260) Die Wissensingenieure scheiterten, weil sie
verkannten, dass Expertenwissen auch Alltagswissen ist und in kontingenten, sozial und
historisch je bedingten Formen kommunikativ selektiert, ausgehandelt und aktualisiert
wird. Dieser Befund ldsst sich am Beispiel eines Expertensystems zur Diagnose und
Information iiber Migréne (Forsythe 1996) verdeutlichen. Das bereits besprochene The-
orie-Praxis-Problem von ,,Knowledge Engineering zeigt sich dabei zundchst an der
Konzeption des édrztlichen Expertenwissens: Die Informationen tiber Migriane und abge-
stufte Kopfschmerzklassifikationen wurden entlang des standardisierten internationalen
Diagnoseschliissel (ICD) operationalisiert. Dabei wurden andere Wissensreservoirs der
arztlichen Praxis, wie das korperliche oder soziale Sensorium, ignoriert. Fragen wie
,»Welchen Eindruck macht der Patient auf mich?, die bei der Bewertung des Gesagten
und Nicht-Gesagten eine zentrale Rolle spielen, wurden nicht integriert. Die Kluft zwi-
schen Entwicklungslogik und der sozialen Situation Patientengespriach zeigt sich aber
bereits in der Anlage des Systems und der damit vorgenommenen Problemdefinition. In
diesem Fall wird die Nutzungssituation als Losung eines Wissensproblems auf Seiten
des Patienten durch den Arzt definiert. Abgesehen von den durch das Expertensystem
nicht abzudeckenden Anspriichen an die Situation — wie Trost spenden oder die Mog-
lichkeit zur Verstindigung tiber Themen, die scheinbar nichts mit der medizinischen
Diagnose zu tun haben — handelt es sich vor allem um eine machtférmige Zuschreibung.
Die einseitige Konzeption des Diagnosegesprichs entspringt neben der reduktionisti-
schen Wissenstheorie auch einem einseitigen Verstdndnis von drztlicher Praxis. Insbe-
sondere bei chronisch Kranken wie Migrénepatienten ligen auch andere Konzeptionen
eines solchen Systems nahe. Migridnepatienten verfiigen haufig selbst tiber Experten-
wissen zu ihrer Krankheit und deren Symptomatik. Die Formung der Nutzungssituation,
wie sie in diesem Beispiel gew#hlt wurde, orientiert sich aber nicht an den Mo6glichkei-
ten und Bediirfnissen von Patienten, sondern an bereits institutionalisierten und struktu-
rierten Abldufen wie z.B. der klinischen Visite. Forsythe ist diesen Selektionen in ihrer
Arbeit systematisch nachgegangen und konnte zeigen, dass auch andere Perspektiven
bei der Konzeption der Systeme nicht in den Blick kamen, so z.B. andere Expertenrol-
len wie die des weiblichen Pflegepersonals, das die Patienten aufnimmt und bereits eine

erste Einordnung oder Einschidtzung vornimmt.
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Es zeigte sich, dass den Selektionskriterien der Wissensingenieure — entgegen deren
Selbstbild — durchaus folgenreiche soziale und kulturelle Annahmen zugrunde lagen.
Obwohl die Entwicklerinnen ein neutrales, wissenschaftliches Vorgehen reklamierten,
richtete sich ihre Konstruktionspraxis vor allem an ihnen leicht zugénglichen und kultu-
rell dhnlichen Perspektiven aus. Das betraf vor allem die enge Bindung von Expertise
an statushohe Berufsrollen, wie die des Arztes anstelle der Krankenschwester. Hier ka-
men soziale Kriterien wie die Beurteilung des Wertes von Wissen anhand des sozialen
Status innerhalb der Organisation implizit zum Tragen. Auch in der Wahl der Anwen-
dungsfelder, z.B. Medizin, Chemie, oder Physik, sah Forsythe ein kulturelles Moment:
Diese Felder stellen nicht nur allesamt hoch kodifizierte und damit leichter operationali-
sierbare Wissensbesténde bereit, sondern sind der anwendungsorientierten KI auch kul-
turell dhnlich (Forsythe 2001: 39-40). Durch eine Selektion nach sozialer und kulturel-
ler Ahnlichkeit finde in der Konzeption und Konstruktionspraxis von Expertensyste-
men eine Reproduktion spezifischer Weltbilder und sozialer Ordnungen statt. Laut For-
sythe geschieht dies vor allem in der Form, dass dabei implizit bleibende Werturteile

und kulturelle Orientierungen der Entwicklerinnen wirksam werden (ebd.: 35).
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4. Problemstellung — Sozialrobotik als ,,wicked problem*

Die hier dargestellte Problemstellung der Sozialrobotik kann als ,,wicked problem* (Rit-
tel & Webber 1973) verstanden werden. Soziale Welten sind nicht nur physisch
schlecht kontrollierbare Umwelten fiir die Maschinen der Forschenden. Soziale Situati-
onen und Mensch-Roboter-Interaktion sind deswegen komplex, weil ihre Anforderun-
gen in einem technischen Sinn unvollstdndig und widerspriichlich sind. Sie sind zudem
im Wortsinne interaktiv, da sie den Interpretationen der Benutzer unterliegen, die nicht
zwangsldufig deckungsgleich mit den Erwartungen der Konstrukteure sein miissen.
Gleichzeitig wirkt auf der Seite der Konstrukteure der Zwang, die soziale Komplexitit
auf Maschinensprache zu reduzieren. Insbesondere die kognitivistischen Strategien der
,social robotics* beruhen dabei auf einer szientistischen Form der Einfassung des Prob-
lems, deren Losungspotential Rittel fiir ,,wicked problems* kritisiert hat (ebd.: 160).
Dieser Kontrast aus einem schwer zu standardisierenden Phinomen einerseits, der zu-
dem auf die Einwirkungen der Konstrukteure reagiert, und standardisierten Problemlo-
sungsstrategien andererseits ldsst sich auch in anderen Doménen der angewandten
Computer Science und KI-Forschung beobachten. Das Konzept des ,,wicked problem*
wurde deshalb schon frither zur Konzeption von Designentscheidungen in der Soft-
wareentwicklung herangezogen (DeGrace & Stahl 1990; Courtney 2007). Sein heuristi-
scher Wert besteht neben der dargestellten Differenz von Problem und Losung in der
Verschrankung und Gleichzeitigkeit der Problemdimensionen Mensch, Prozess und

Technik.

Fiir die Sozialrobotik konnte gezeigt werden, dass die technische Realisierung eines
funktionierenden Roboters in der Praxis der limitierende Faktor ist. Die Komponenten
eines Roboters sind, um mit Pickering und Chart (1996) zu sprechen, nicht nur in sich,
sondern auch im Zusammenspiel widerstindig. Ahnlich wie Pickering naturwissen-
schaftliche Forschung als kontinuierliches Abarbeiten an Widerstinden beschreibt, die
zur Neufassung von Zielen und Umwegen zwingen (Striibing 2005: 318), erfordert die
Arbeit an Robotern kontinuierliche Anpassungen der Entwicklerinnen an Tempi und
Probleme des technischen Systems. Dies wird insbesondere in der Bewéhrung ,,in the

wild“, also auBerhalb der Labore, deutlich. Dieser Hinweis ist deswegen so entschei-
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dend, weil die Praxis der Sozialrobotik an diesem Umstand gemessen werden muss: Die

erste Aufgabe von Robotikern lautet, den Roboter zum Funktionieren zu bringen.

Eben dort, wo Sozialroboter funktionieren sollen, ist es nicht nur die Komplexitét der
Maschinen, die zur Herausforderung wird. Fiir eine soziale Maschine gilt es z.B. zu-
nichst zu verhandeln, was ,,Funktionieren® iiberhaupt bedeuten soll und auf welchem
Weg es erreicht wird. Der Blick auf den Forschungsstand hat gezeigt, dass die Reflexi-
on iiber diese Prozesse und ihre Wirkung auf den Gegenstandsbereich der Sozialrobotik
offenbar nicht methodisch oder institutionell verankert ist. Mit diesem Hinweis soll die
Arbeit an der Soziabilitdt von Maschinen nicht diskreditiert oder in Frage gestellt wer-
den. Vielmehr folgt daraus, dass die konkreten Bedingungen und Methoden ihrer Her-
stellung und wissenschaftlichen Reflexion empirisch zu untersuchen sind. Insbesondere
im Hinblick auf die Rolle solcher Vorstellungen fiir die Forschungspraxis (im Unter-

schied zur Theorie- und Antragspraxis) wurde eine Forschungsliicke identifiziert.

Die Eigenarten von Alltagswelten sind fiir Roboter nicht nur physisch schlecht zuging-
lich und geféhrlich. Interaktionen sind abhéngig von Interpretationen, die nicht zwangs-
laufig deduktiv vorhersagbar sind und sich zudem durch die Einnahme unterschiedli-
cher Beobachterposition verdndern. Wie die Robotikforschung seit dem Verlassen der
Labore auf unterschiedlichen Wegen erlebt, funktionieren auch scheinbar triviale Aus-
schnitte von Alltagswelt wie Krankenhausflure als Lebenswelten in ihrem jeweils eige-
nen Sinn. Die spezifische Komplexitéit der Alltagswelt — im Gegensatz zu idealisierten
oder logischen Sinnprovinzen (Schiitz 1971: 267ff.) — ist die Kernherausforderung der
Sozialrobotik (Meister 2014). Durch diese Herausforderung werden etablierte Wissens-

formen, Fahigkeiten und Perspektiven irritiert und neue erforderlich.

Im Riickgriff auf die Geschichte der Expertensysteme wurde deutlich, dass die For-
schenden z.T. dennoch darauf angewiesen sind, diese Herausforderung mit den zuhan-
denen Mitteln zu bearbeiten. Das computationale Vorgehen erfordert auch gegeniiber
der interpretationsabhéngigen und komplexen Alltagswelt die Herauslosung und Opera-

tionalisierung algorithmisierbarer Zusammenhinge, um rechentechnische Losungswege
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iiberhaupt anwenden zu konnen.'” Die Forschenden der Sozialrobotik miissen deswegen
stetig work arounds erarbeiten, um einen Begriff aus dem Programmier-Slang zu ver-
wenden: Sie entwickeln Hilfsverfahren, die das eigentliche Problem (die schwer dar-
stellbare Komplexitit alltagsweltlicher Umgebungen) nicht behebt, sondern mit zusétz-
lichem Aufwand seine Symptome umgeht, um zumindest die ersten Interaktionshiirden
zu nehmen. Obwohl das Vorgehen an sich durchaus als reduktionistisch beschrieben
werden kann, ist das Zum-Funktionieren-Bringen eine integrative und komplexe Praxis
(Nourbakhsh nach Sabanovié 2007: 204). Sie erfordert es ganz explizit, eigene Be-
obachtungen in Alltagswelten auf wohldefinierte Zweck-Mittel-Relationen zu reduzie-
ren. Wie das in Sozialrobotik-Projekten geschieht, ist das wesentliche Erkenntnisinte-

resse dieser Arbeit.

Handlungsleitend fiir die Analyse ist dabei eine in der Problemstellung herausgearbeite-
te Charakteristik, die im folgenden Kapitel noch einmal vertieft werden soll. Sozialro-
botikforschung ist eine Praxis zwischen wissenschaftlich-szientistischen und praxeolo-
gisch-entwerfenden Polen. Diese implizieren unterschiedliche Behandlungs- und Néhe-
rungsweisen an das Soziale in diesen Projekten. Teilweise werden die Eigensinne von
Lebenswelten dadurch als verunreinigende Begleitumsténde einer an sich ,reinen’ wis-
senschaftlichen Arbeit gedeutet (Knorr-Cetina et al. 1988: 85). Andererseits ist das
Entwerfen, Konstruieren und Testen per se ,schmutzig’: Es ist abhédngig von Technik,
Ein- und Zufillen, den eigenen impliziten und expliziten Interpretationen der Sozialwelt

und der Alltagspragmatik der Forschenden.

"7 Was in Alltagswelten kein ,unnatiirliches’ Vorgehen ist: Menschen sind durch Sinnoperationen wie
Relevanzsetzung und Typisierung ebenfalls darauf angewiesen, Fremdverstehen und damit eine all-
tagliche ,Verkehrstauglichkeit® herzustellen.
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II. Forschen, Technisieren und Entwerfen

Wie die Sozialrobotik mit den Ambivalenzen und Komplexitdten der Alltagswelt um-
geht sowie mit dem Zwang, diese verldsslich in das Funktionieren einer Maschine und
in mathematische Symbole umzusetzen, ist das Untersuchungsinteresse dieser Arbeit.
Fiir dessen Bearbeitung soll im Folgenden ein theoretischer Rahmen erdéffnet werden.
Dieser hat nicht das Ziel, das Forschungsproblem aus der Literatur herzuleiten, sondern

fiir seine Bearbeitung geeignete Konzepte zu eruieren.

Dabei ist zu beachten, dass die Arbeit in der Sozialrobotik nicht konzeptionell ideali-
siert werden darf. Sie ist weder eine Naturwissenschaft noch bloBe Herstellung von
Technik; sie besteht vielmehr im Entwerfen von Technik fiir Kontexte des alltiglichen
Gebrauchs. Typischerweise werden Theorien fiir diese Gegenstandsbereiche getrennt
behandelt, was den Charakteristiken der Sozialrobotik und anderen Technikwissen-

schaften aber nicht (mehr) entspricht.'®

Deswegen sollen die Aufgabe der Sozialrobotik und die Bedingungen ihrer Bearbeitung
hier mit Theorieangeboten zu wissenschaftlichem, technisierendem und entwerfendem
Handeln gerahmt werden. Anhand dieser gerit die Arbeit der Forschenden in der Sozi-
alrobotik als spezifische Form in den Blick: Sie ist einerseits eingelassen in {ibergrei-
fende Formen von Praxis, wie etwa Wissenschaft oder Design, und ihre jeweiligen Me-
thoden, Diskurse und Akteurskonstellationen. Andererseits ist ihr Gegenstand — das
Bestimmen und Festschreiben fiir die Mensch-Roboter-Interaktion wirksamer Mittel —
von zahlreichen Vermittlungen weiterer technischer Artefakte, Praktiken und den ihnen

innewohnenden Selektionen gepragt.

Betrachtet man Wissenschaft als Praxis, so zeigt sich, dass insbesondere experimentie-
rendes Forschen als Problemldsungshandeln konzeptualisiert werden kann. Die Arbeit
der Sozialrobotik-Forschenden ist in diesem Sinne als fortlaufender Selektionsprozess
zu verstehen, der auf die beobachtbaren Praktiken ,vor Ort’ in den Laboren als empiri-

schen Schliissel setzt. Die Labore sind dabei sowohl konkrete Experimentalsysteme,

' Dieses Thema wird in der deutschsprachigen Wissenschafts- und Technikforschung gerade virulent,
wie bspw. der Call zur Friithjahrstagung 2016 der gleichnamigen DGS-Sektion zeigt.
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welche die Objekte der Forschung erst hervorbringen, als auch transepistemische Réu-

me, in denen das Problemlésungshandeln kulturell und sozial eingefasst ist (IL.1).

Sozialrobotik besteht als technische Aufgabe darin, mehrdeutige Phianomene in eindeu-
tige Zweck-Mittel-Relationen zu tiberfiihren. Dieser Prozess lésst sich als Technisierung
bestimmen. Damit wird zum einen die Vermittlung des damit verkniipften Handelns
durch materielle Widerstdnde und lokale Begebenheiten deutlich. Zum anderen gerit
das technisierende Handeln als spezifische Form der Komplexititsreduktion in den
Blick. Die Forschenden konkretisieren typisierte Handlungsmuster in diskrete Zusam-

menhinge und Parameter (I1.2).

Damit ist ihr Handeln bereits als Entwerfen gefasst: Das Entwurfshandeln findet im
Rahmen eines Such- und Innovationsprozesses statt. Dieser Prozess ist ganz grundle-
gend dadurch gekennzeichnet, dass die angestrebten Verwendungszusammenhinge,
also die gelingende Nutzung, auf Typisierungen abgeschlossener Handlungen beruhen.
Die Charakteristik der darin zum Ausdruck kommenden sozialen Beziehung zwischen
Designern und Nutzern wird anhand zweier Konzepte aus der STS-Literatur — das

,Konfigurieren von Nutzern* sowie ,,Skripte” — ndher bestimmt (I1.3)

Zusammengenommen zeigt sich schlieBlich, dass die hybride Bestimmung der Sozial-
robotik zwischen forschendem, technisierendem und entwerfendem Handeln konzeptio-
nell sehr fruchtbar ist. Sie verweist sowohl auf die materiellen, institutionellen und vor
allem impliziten Vermittlungen in wissenschaftlichen Praktiken, als auch auf das spezi-
fische Problem des Umgangs mit Abweichungen von diesen in Instrumenten und Rou-
tinen verkorperten Praktiken. Entlang dieser Bestimmung ldsst sich zudem die For-

schungsfrage fiir diese Studie weiterentwickeln (11.4).
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1. Wissenschaft als (soziale) Praxis

Common sense in der Wissenschaftsforschung ist, dass wissenschaftliche Praxis je his-
torisch, geografisch, kulturell und sozial situiert ist. Die Streitfrage lautet, wie diese
Situiertheit in den Produkten wissenschaftlichen Handelns wirksam wird. Wie wissen
Forschende, was sie wissen, und wie spiegelt sich das in ihrem Tun wieder? Ist Wissen-
schaft von anderen Wissens- und Handlungsformen prinzipiell distinkt? AnschlieBend
an diese Fragen soll Forschen im hier interessierenden Zusammenhang als Wissenspro-
duktion unter besonderen Umstidnden verstanden werden. Es ist in seiner Performanz
und seinen Ergebnissen nicht unabhédngig von sozialen Konstellationen und kulturellen

Einfliissen.

Anhand von drei Wellen der Wissenschaftsforschung sollen einleitend verschiedene
sozialwissenschaftliche Konzepte von Wissenschaft zueinander ins Verhéltnis gesetzt
werden. Konsens besteht dabei darin, dass die Erforschung von Wissenschaft empirisch
geschehen muss — entlang der materiellen, menschlichen und konzeptionellen Prakti-
ken, derer es bedarf, um Forschung durchzufiihren (Nowotny et al. 2001: 62). Betrach-
tet man die wesentlichen Befunde iiber einen Zeitraum von den 1960er Jahren bis heute,
so fillt auf, dass es zu einer immer stirkeren sozialen Kontextualisierung von Wissen-

schaft als gesellschaftlichem Teilbereich und auch als konkreter Praxis kommt (1.1).

Das resultierende Bild von Forschung als in mannigfaltige Praktiken und soziale Instan-
zen eingelassenem Ensemble soll in der Folge iiber den Begriff des Problemlosungs-
handelns integriert werden. Dabei wird vor allem an zwei Konzepte angeschlossen, die
sich auf die Selektionen von Forschungshandeln entlang materieller und symbolischer
Einflisse konzentrieren: Knorr-Cetinas Untersuchung von Laborpraktiken und Rhein-

bergers Konzeption epistemischer und technischer Objekte (1.2).

1. Kontextualisierung von Wissenschaft in drei Wellen

Ahnlich wie die szientistische Wissenschaftsphilosophie die kognitiven gegeniiber den

materialen und sozialen Umstdnden von Wissenschaft iiberbetont(e), nahmen auch sozi-
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alwissenschaftliche Perspektiven auf Wissenschaft zu Beginn einigen Abstand zu tat-
sdchlich vorgédngiger Forschung. Eine der zentralen Keimzellen der neueren Wissen-
schaftsforschung ist die Sociology of Scientific Knowledge (SSK), die sich ab den
1960er Jahren vorwiegend in GroBbritannien entwickelt hat. Unter Wissenschaft wird
dabei vor allem die kreative Herstellung neuen Wissens durch einzelne Akteure ver-
standen. Aufbauend auf Kuhn (1957) und der Sprachphilosophie des spiten Wittgen-
stein (1967 [1953])"” wurden zwei zentrale Kriterien von Wissenschaft als sozialer Pra-
xis herausgearbeitet: Zum einen die sinnhafte Einbettung ,,neuen Wissens in die Struk-
turen des ,,alten*, vor allem in Form des Analogieschlusses (Pickering 1992: 4), und
zum anderen die prinzipielle Offenheit und Prozesshaftigkeit dieser Vorginge, die nicht
mit der Art ihres Inhalts (wissenschaftliches Wissen) erklédrt werden konnen. Das sozial-
theoretische Problem dieses Ansatzes besteht darin, dass er aus diesem unterbestimmten
Praxis-Begriff heraus Gefahr lduft, Wissenschaft als vollstdndig individualisiert und
desintegriert zu beschreiben (vgl. ebd.). Die Losung dieses Problems gelang der SSK
schlieBlich tiber eine starke Lesart der Motive von wissenschaftlichen Akteuren als ,,In-
teresse®:

[The] introduction of the distinctively sociological concept of interest serves to
solve the problem of closure in two ways. On the one hand, actors can be seen
as tentatively seeking to extend culture in ways that might serve their interests
rather than in ways that might not. And on the other hand, interests serve as
standards against which the products of such extensions, new conceptual nets,
can be assessed. A good extension of the net is one that serves the interest of
the relevant scientific community best. (ebd.)

Wissenschaftliches Wissen ist in der SSK also relativ zu einem Netz an Konzepten und
Wissen der umgebenden Community. Ndher bestimmt wird diese Relation von (neuem)
Wissen und dessen Hintergrund durch das Interesse bestimmter Akteure und Akteurs-
gruppen in der Wissenschaft. Neue wissenschaftliche Konzepte entstehen also dann,
wenn sie den Interessen eines Akteurs oder einer Gruppe von Akteuren dienen. Entwi-
ckelt wurde diese Idee maBgeblich von Barnes (2013 [1974], 1982) und Bloor (1991
[1976]). Durch empirische Studien von Shapin (1979, 1985) und MacKenzie (1981)
wurde sie exemplifiziert. Eine Abweichung innerhalb des Konzepts lieferte Bloor

(1983) selbst, als er auf makrosoziologischer Ebene nach solchen Interessengruppen

' Nach dem ,,Tractatus* wandelte sich Wittgensteins Perspektive auf Sprache diametral. Statt der lo-
gisch-deduktiven Ableitung von Bedeutung im ,, Tractatus“ (,, Wovon man nicht sprechen kann, dar-
tiber muss man schweigen.*) stand in den ,,Philosophischen Untersuchung* die Bedeutung der Spra-
che in ihrer Verwendung (die berithmten Sprachspiele) im Vordergrund.
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fragte. Obwohl es sich bei diesem ,,systemischen* Ansatz um eine Ausnahme im Pro-
gramm der SSK handelt, zeigt er die Defizite des unterbestimmten Praxisbegriffs: Wis-
senschaftler und Wissenschaftlerinnen sind dort als kognitive Spiegel des umgebenden
Systems gedacht und koénnen nur fragen, denken und tun, was vor diesem Hintergrund
moglich ist. Es wurde mehrfach darauf hingewiesen, dass im Interessenmodell das ,so-
ziale Moment’ der Wissenschaft weiterhin ein Zusatz zu einem dominanten kognitiven
Moment des wissenschaftlichen Denkens bleibt:

In der Symmetrisierung der soziologischen Erkldrung von objektiv wahren und
falschen wissenschaftlichen Ergebnissen, in der Integration von sozialen und
kognitiven Interessen bei der Durchsetzung wissenschaftlicher Resultate im
sogenannten Interessenmodell bleibt eine negative Rolle des Sozialen
gegeniiber dem Kognitiven erhalten. [...] Die Entwicklung wissenschaftlichen
Wissens behélt ihre vom Sozialen autonomisierte Logik, die zwar gestort, aber
in ihrem Kern nicht beriihrt werden kann. (Amann 1990: 4-5)

Von dieser Zuspitzung grenzt sich die zweite Welle der neueren Wissenschaftsfor-
schung insofern ab, als sie ganz explizit untersucht, wie wissenschaftliches Wissen
praktisch hervorgebracht wird. Beinahe gleichzeitig und teilweise in Unkenntnis vonei-
nander begannen Ende der 1970er Jahre Lynch, Latour und Woolgar und Knorr-Cetina,
Laborpraktiken von Natur- und Technikwissenschaften zu erforschen (Krey 2014:
172).*° Sie erforschten den Alltag des Forschens und der Forschenden vor allem mit
ethnografischen Methoden und zielten dabei auf neue Untersuchungsgenstinde ab: la-
boratisierte Ordnungen (Knorr-Cetina 1981), Interpretationen von Daten (Lynch 1985)
und Praktiken des Rationalisierens (Latour 1987) riickten in den Blickpunkt der empiri-
schen Rekonstruktion.

Die namensgebenden Labore gelten in den Laborstudien als paradigmatische Orte von
Natur- und Technikwissenschaft, denn Labore entsprachen der ,,Erzeugungslogik® mo-
derner Wissenschaften: Sie sind eher darauf ausgerichtet, Wirklichkeit zu erzeugen als
Wirklichkeit zu beschreiben (Knorr-Cetina 1988: 88). In Laboren werden die Gegen-
stainde der Untersuchung, seien es biochemische Molekiile, hochenergetische Teilchen
oder gar Himmelskorper, rdumlich und zeitlich entkoppelt und der wissenschaftlichen
Behandlung zuginglich gemacht. Dadurch werden die Gegenstidnde aus ihrer ,natiirli-

chen” Ordnung herausgelost und zu ,kulturellen Akteuren* im Labor gemacht (ebd.).

%% Lynch war laut Latour um wenige Monate der erste Sozialwissenschaftler, der gezielt die Laborprakti-
ken der naturwissenschaftlichen Kolleginnen untersuchte. Allerdings erschien sein resultierender Bei-
trag erst 1985 und damit weit nach denen von Latour und Woolgar (1979) und von Knorr-Cetina
(1981), auf die er dann auch keinen Bezug nimmt.
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Besonders interessant ist dabei, wie diese Objekte konstituiert, welche ihrer messbaren
Spuren als bedeutungsvoll angesehen und wie daraus wiinschenswerte Eigenschaften
wie Effizienz oder Innovation (Latour 1987) abgeleitet werden. Im Labor lassen sich
also die Produktion von wissenschaftlichen Gegenstinden, die Instrumente ihrer Be-
handlung und die Herstellung wissenschaftlicher Fakten aus dem Zusammenspiel beider

beobachten.

Statt wissenschaftlichem Wissen als kollektiv geteilter ,,beliefs* interessieren sich La-
borstudien fiir die je lokalen Bedingungen von Wissenserzeugung. Zu den dabei als
wirksam erachteten sozialen Kriften z&hlten zum Beispiel die Alltagspragmatik und
Kommunikationsformen der Forschenden (Knorr-Cetina 1988) sowie das feingliedrige
Zusammenspiel aus menschlichen und nicht-menschlichen Aktanten im Labor. Wih-
rend das Erkenntnisinteresse dieser zweiten Welle neuerer Wissenschaftsforschung der
ersten durchaus dhnlich war, wurden zur Erkldrung der so beschriebenen ,,Konstrukti-
onsapparate* (ebd.: 86) durchaus andere Theorien und Paradigmen herangezogen. In
den Laborstudien sind vor allem handlungs- und praxistheoretische Konzepte sowie
ethnomethodologische und semiotische Zuginge vertreten. Was diese unterschiedlichen
Ansitze wiederum eint, ist die Diversifizierung der explanatorischen Qualitét des Sozia-
len. Wissenschaft als Praxis im Sinne der Laborstudien hat kein privilegiertes Zentrum.
Stattdessen entsteht ein Bild von Wissenschaft, das sich aus all den verschiedenen Ele-
menten ihrer Kultur — sozial, institutionell, konzeptuell, materiell — entfaltet (Pickering
1992: 14). Die unterschiedlichen Elemente stehen dabei in dialektischer Beziehung,
stabilisieren einander, werden ,,ko-produziert, ohne dass eine Dimension notwendi-
gerweise Prioridt hitte (ebd.). Wissenschaft ist in der Perspektive der Laborstudien im-
mer ein Kanon aus Technik und Techniken, Konzepten, Produkten und Praktiken. Kon-
krete Praxis (als hervorbringendes Tun) wird dabei im Unterschied zu SSK als konstitu-
tives Moment von Wissenschaft erachtet. Kultur bildet dabei das Reservoir der be-

schriebenen Vielheit aus Objekten, Prozeduren und Uberzeugungen.

Weniger in direkter Abgrenzung als in Fortentwicklung zu den Laborstudien versteht
sich eine dritte Welle der Wissenschaftsforschung. Hier wird die soziale Kontextualisie-
rung wissenschaftlichen Wissens und wissenschaftlicher Praxis konsequent fortgefiihrt,

indem Akteure und Anspruchsgruppen aullerhalb der eigentlichen Praxis des Forschens
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als relevant fiir deren Funktionieren betont werden. Dabei gerdt immer wieder das Ver-
héltnis zwischen Wissenschaft, ihren Institutionalisierungs- und Organisationsformen,
ithrer Finanzierung und der Frage des gesellschaftlichen Nutzens in den Blick. Jasanoff
hat beispielsweise untersucht, welche Rolle Beurteilungen von Nicht-Wissenschaftlern
wie Biirgern und Politikern fiir Wissenschaft spielen (2005). Wirtschaft und Politik
werden als Forschung ermoglichende Funktionssysteme auf ihre Rolle fiir Forschung
ebenso befragt wie das Verhéltnis von Wissenschaft und Forschenden zu verschiedenen
Formen von Offentlichkeit. Da es in dieser dritten Welle um das Zusammenwirken un-
terschiedlicher Funktionssysteme und Aggregationsebenen geht, sind Konzepte wie das
,Regime* interessant.

Wenn Politik und Wirtschaft als Auftraggeber iiber Zuteilung und Verwendung von
Forschungsressourcen entscheiden, werden sie machtférmig Teil der Verhandlung tiber
Forschungszwecke und -methoden. Dieser Zusammenhang ist als ,,utilitaristisches Re-
gime* beschrieben worden (Auger 2004; Marcovich & Shinn 2012: 43-47). Unter sol-
chen Bedingungen verdndern sich Forschungspraktiken und ,,Forschertypen, wie der
anwendungsorientierter Forschertyp, der klassisch im ,Ingenieur® verkorpert ist™ (Lett-
kemann 2014: 17). Ein weiterer Zugang untersucht mit dem Bild einer Tripel-Helix aus
Universitit-Industrie-Regierung die eng verschaltete Institutionalisierung wissenschaft-
licher Wissensproduktion (Etzkowitz & Leydesdorff 1996). Gemeinsam ist diesen An-
sdtzen, dass ,,der Wissenschaft zunichst kein prinzipiell anderer sozialer Verfahrens-
rahmen als anderen Wirklichkeitsbereichen wie zum Beispiel der Arbeit in einem Un-
ternehmen oder einer Behorde zugestanden wird.

Besonders anschaulich wird das im Konzept des epistemischen Lebensraums (Felt
2009). Die Frage der wissenschaftlichen Wissensproduktion wird hier aus den lebens-
weltlichen Lagen der Forschenden rekonstruiert, also anhand dessen, was sie als hand-
lungsleitende Strukturen, Kontexte, Rationalititen und Werte erfahren und (re-
)konstruieren — sowohl im Feld der Wissenschaft als Erwerbs- und Qualifikationsarbeit,
als auch dartiber hinaus (Felt & Fochler 2010: 301f.). Ein Beispiel dafiir ist der empi-
risch nachgewiesene Zusammenhang von Organisations- und Finanzierungsformen von
Wissenschaft und der Auswahl wissenschaftlicher Fragestellungen und Paradigmen

durch Forschende in Projekten (Felt et al. 2013).
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Die Erweiterung des Fokus bedeutet indes nicht, dass Wissenschaftsforschung nur noch
daraus besteht, Wissenschaftlerinnen und Wissenschaftler als Alltagsmenschen zu un-
tersuchen. Ziel der dritten Welle von Wissenschaftsforschung ist weiterhin die Bestim-
mung des Zusammenhangs zwischen Modi der wissenschaftlichen Erkenntnisprodukti-
on und deren sozialen Bedingungen. Diese Erweiterung der empirischen Perspektive
reflektiert jedoch die nach dem zweiten Weltkrieg weiter kontinuierlich gestiegene Be-
deutung und Verbreitung von Wissenschaft als Wirtschafts- und Standortfaktor. Die
Rolle von Wissenschaft und wissenschaftlichem Wissen in politischen und 6ffentlichen
Fragen ist dementsprechend ein prominentes Thema dieser Wissenschaftsforschung.

Collins und Evans legen beispielsweise eine SSK-Lesart der dritten Welle vor, die die
Uberlappung von Technik, Politik und Wissenschaft neu konzeptualisiert. Anhand von
Phidnomenen wie erneuerbaren Energiequellen, Nahrungsmittelsicherheit oder dem
Klimawandel thematisieren sie die Rolle wissenschaftlichen Wissens fiir ,,decision-
making processes* (Collins & Evans 2002: 282). Dabei vergleichen sie unterschiedliche
Formen von Wissen und Erfahrung, die als Expertise, also verbal und korperlich prakti-
zierbares Wissen, inkorporiert sind. StofBrichtung ist dabei nicht die Frage nach der Le-
gitimitit wissenschaftlichen Wissens, sondern die Ausdehnung der Expertise auf weite-
re gesellschaftliche Gruppen. Untersuchungen zu ,,Open Science® und viele Studien zur
Wissenschaftskommunikation teilen diesen kritischen Impetus, Partizipation in politisch
relevanten Entscheidungsprozessen zu thematisieren. Die dritte Welle nimmt also eher
einen gesellschaftstheoretischen Fokus ein, der im Sinne einer Gegenwartsdiagnose
spidtmoderne Differenzierungs- und Konvergenzphdnomene rund um Wissenschaft be-

schreibt.

2. Forschen als Problemlosungshandeln

Um das Verhiltnis zwischen konkreten Forschungspraktiken und ihren Ressourcen und
Grenzen zu erkldren, wird im Folgenden der Blick sowohl auf die Bedingungen und
Dinge des Forschens wie auch auf dessen Kultur gelenkt. Fiir diese Konzepte hat sich in
der Wissenschaftsforschung der Begriff ,,epistemisch® etabliert. Damit sind die Er-
kenntnis betreffende Prozesse gemeint. Sie formen das Problemlésungshandeln der For-
schenden wesentlich.
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Das Verstiandnis von Forschen als Problemlésungshandeln ist in den dargestellten Kon-
textualisierungen von Wissenschaft vielen Konzepten gemein. Forschen besteht dem-
nach in einem fortlaufenden Treffen von Entscheidungen, die materiell und symbolisch
mehrfach vermittelt sind. Die Forschenden wihlen nicht als Souveréne aus einer ideali-
sierten, vollstindigen Menge an Optionen aus. Stattdessen verlduft der Prozess des For-
schens eher zickzackformig. Forschen wurde deshalb als Tinkering (Knorr 1979), um-
gangssprachlich also als Flickschusterei, konzeptualisiert. Damit ist nicht gemeint, dass
Forschung im Grunde unwissenschaftlich oder methodisch schlecht sei. Wissenschaft
als Praxis bestiinde aber in der fortlaufenden Selektion aus lokal verfiigbaren Moglich-
keiten. Auch und insbesondere experimentelle Naturwissenschaften gelangen folglich
nicht standardisiert zu ihren Produkten. Wissenschatft ist in diesem Bild eine ,,multiplely
selected reality (ebd.: 369), womit auch der naive Konstruktivismus-Vorwurf an das
Konzept entkriftet wird: Forschung als Tinkering ist keine soziale Konstruktion von
Ergebnissen im luftleeren Raum, sondern auf Basis der je zuhandenen sowie unwillkiir-
lich formenden auch materiellen Umstinde, vermittelt durch die Selektionen der For-
schenden. Das Konzept der Bricolage, zu Deutsch etwa ,,herumbasteln* oder ,,zusam-
menfummeln®, wird fiir diesen Zusammenhang ebenfalls benutzt, u.a. auch von Rhein-
berger. Es geht auf Levi-Strauss (1967) zuriick und beschreibt ebenfalls die Abhéngig-
keit von Ressourcen und Improvisation. Im Zusammenhang mit experimenteller For-
schung und Technikentwicklung wird dabei hédufig auf die Ko-Konstruktion von Kon-
zepten, Instrumenten, Zielen und resultierender Entwicklung hingewiesen (Garud &

Karnge 2003).

Eine charakteristische Besonderheit des wissenschaftlichen Problemldsungshandelns ist
zudem die Beschaffenheit und Erzeugung ihrer Objekte. Im Gegensatz zu ingenieurwis-
senschaftlicher und angewandter Forschung ist das Ideal der naturwissenschaftlichen
Forschung die Arbeit am kiinstlichen Objekt. Viele Autorinnen und Autoren verweisen
deshalb auf die Praktiken der Hervorbringung dieser Objekte (z.B. Knorr-Cetina 2002).
Das wissenschaftliche Problemhandeln ldsst sich demnach in verschiedene Phasen zer-
gliedern. Typischerweise sind diese erstens die Problemformulierung bzw. Erzeugung
eines formalen Erkenntnis-Objekts, zweitens experimentelle Schritte seiner Erzeugung
(des manifesten Objekts bzw. seiner Spuren) und drittens die Publikation der Ergebnis-

se. Kennzeichnend fiir die Naturwissenschaften und die an ihnen entwickelten Konzepte
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ist zudem der Zwang, innovative Problemlésungen zu entwickeln, was ,,einen hohen

Anteil kreativen Handelns* erfordert (Lettkemann 2014: 34).

a) Rheinbergers ,, epistemische Dinge “

Ein viel zitiertes Bild der Art des Einflusses der lokalen Bedingungen auf die For-
schungspraxis ist das des materiellen Widerstands (,,resistance®) (Pickering & Chart
1996). Rammert (1998) formuliert daran anschlieBend, dass Forschung ein Probehan-
deln ist, das an materiellen Widerstinden scheitern kann. Die Art dieser Widerstande
wird unter anderem unter dem Konzept der epistemischen Bedingungen néher gefasst.

Glaser definiert als ,,epistemische Handlungsbedingungen® Strukturmerkmale von For-
schung, ,.die durch Eigenschaften der bearbeiteten Weltausschnitte und durch die Struk-
turen des Wissensbestandes der Fachgemeinschaft, das heiflit durch das Objekt und
durch die Mittel der Forschung, konstituiert werden (Glédser 2006: 174). Aus diesem
sehr weiten Spektrum isoliert Lettkemann fiir seine Untersuchung zwei Dimensionen,
die als beispielhaft flir epistemische Bedingungen gelten konnen (2014: 39-40): Res-
sourcenverbrauch (operationalisiert in Kosten fiir Forschung) und ,,Eigenzeit™ von For-
schungspraktiken. Mit letzterem ist im Anschluss an Gldser und Laudel (2004, 2014)
die Zeit gemeint, die bestimmte natiirliche Prozesse und technisierte Handlungsablaufe
benotigen. Ein Beispiel dafiir ist die Wachstumsrate von Bakterien, die zwar beschleu-
nigt werden kann, aber dennoch der Eigenzeit der Zellteilung unterliegt. Fiir den Auf-
bau physikalischer (GroB-)Experimente lassen sich Eigenzeiten feststellen, die die etab-
lierten Rhythmen der Forschungsfoérderung tibersteigen (ebd.). Diese beiden Dimensio-
nen verdeutlichen die materiellen, aber auch die institutionellen und gewissermalen

handwerklichen Dimensionen des Forschungshandelns.

Der Molekularbiologe und Wissenschaftshistoriker Rheinberger hat insbesondere die
Rolle technischen Handelns im forschenden Handeln herausgearbeitet (1992; 2001;
2006). In Abgrenzung zu Modellen, die Forschungsergebnisse vorwiegend als Produkt
von Interessen bestimmen, geht es ihm darum, zu zeigen, dass insbesondere die labora-
tisierte Arbeit ein Abarbeiten an den epistemischen Dingen der Forschung ist. Diese
Gegenstidnde des Erkenntnisinteresses, die zu erforschenden Wissensobjekte, weisen

selbst jene Widerstindigkeit auf, die schon Pickering beschrieben hat. Mit seinen detail-
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lierten Beschreibungen entwickelt Rheinberger ein Bild der wissenschaftlichen Praxis,
das im Vergleich zu den idealisierenden Selbstzeugnissen aus den Naturwissenschaften
sehr viel detaillierter und angemessener erscheint.

Zentrales Analysekonzept ist dabei das Wechselspiel von epistemischen und techni-
schen Dingen. Wihrend die einen die Gegenstdnde des Forschungsinteresses sind, sind
die anderen die Gegenstdnde und Konzepte ihrer Hervorbringung und Manipulation.
Diese technischen Objekte wie z.B. Mikroskope oder DNA-Sequenzierer sind ihrerseits
aber bereits Verkorperungen von technischen Fertigkeiten, vorausgesetztem Wissen und
Theorien tiber die zu produzierenden Phanomene:

Den ersten kann man Forschungsgegenstand, Wissenschaftsobjekt oder auch
epistemisches Ding nennen. Das sind jene Entitidten oder Prozesse, auf die sich
das Interesse der Untersuchung richtet, beispielsweise physikalische Strukturen,
chemische Reaktionen oder biologische Funktionen. (Rheinberger 2000: 53)

Technische Objekte sind dagegen Arrangements, die man als Experimentalbedingungen
bezeichnen kann: ,,[D]azu gehoren Instrumente, Aufzeichnungsapparaturen, Modellor-
ganismen zusammen mit den in ihnen ,verdrahteten’ Theoremen.*“ (ebd.) Die Bedeu-
tung der technischen Objekte besteht eben darin, dass sie Forschungsobjekte materiell
und symbolisch rahmen. Dabei fiigen sie die epistemischen Objekte in einer ermog-
lichenden Art und Weise in ein iibergreifendes Feld epistemischer Praktiken oder mate-
rieller Kulturen ein (ebd.) und begrenzen sie gleichzeitig.

Im Experimentalsystem, der lokalen Anordnung aus technischen Objekten, die episte-
mische Objekte erzeugen und festhalten sollen, kommt es deshalb zu einer Vermittlung,
deren Ergebnis sich weder aus dem theoretischen System der Herstellung des formalen
Erkenntnisobjektes noch aus der experimentell-materiellen Notwendigkeit der techni-

schen Objekte erklédren lésst.

Die Grenze zwischen epistemischen und technischen Objekten wird in den Experimen-
talsystemen der Naturwissenschaften immer weiter verschoben und neu ausgehandelt.
Das Wechselspiel zwischen ihnen ist nicht festgeschrieben und nicht trivial. Was einst
ein hypothetisches, epistemisches Objekt war, kann als technisches Objekt der Erzeu-
gung und Nutzbarmachung desselben Phidnomens einige Jahre oder Jahrzehnte spéter
profaner Teil des Versuchsaufbaus sein, der selbst wieder zu neuen Erkenntnisméoglich-
keiten fiihrt. Rheinberger nennt als Beispiel dafiir die enzymatische Sequenzierung von

DNS, die einst jahrzehntelang erforscht wurde, um sie technisch zu ermdglichen, und
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heute Standardprozedur in Schnelltests ist, die als konfektioniertes Set gekauft werden
konnen. Das Verhiéltnis von epistemischen und technischen Objekten hat Rheinberger
auch in das Bild von Hardware und Software gefasst:

Experimentalsysteme wachsen langsam zu einer Art wissenschaftlicher
Hardware heran, innerhalb derer die fragilere Software der epistemischen Dinge
— dieses Amalgam von Erst-halb-Begriff, nicht-mehr-Technik und noch-nicht-
Standardwert — artikuliert, verbunden, getrennt, angeordnet wird. (ebd.: 56)

Der Zweck dieser flieBend bestimmten Unterscheidung Rheinbergers ist, die Herstel-
lung von Neuem in der forschenden Praxis zu verstehen. Die Einfassungen der episte-
mischen Objekte in die sie ermdglichenden und begrenzenden technischen Objekte ist
dabei nicht als Defizit konzipiert, sondern als notwendige Bedingung fiir den Erkennt-

nisfortschritt.

b) Labore und Selektionsprozesse

Knorr-Cetinas symbolisch-interaktionistische Perspektive®' auf Laborpraktiken betont
die Rolle von alltagsweltlichen Wissensbestidnden als technische Objekte im Rheinber-
ger’schen Sinne. Knorr-Cetina beschreibt diese Selektionen entlang eines spezifischen
Opportunismus’, der nicht normativ verstanden werden soll, sondern ganz handlungs-
praktisch: Welche Ressourcen sind verfiigbar, um die Gelegenheitsgrenzen des Labors
zu erweitern (Knorr-Cetina 2002: 124)? Werden solche Praktiken wiederholt beobach-
tet, dann lassen sie Riickschliisse auf epistemische Strategien eines Feldes zu (Knorr-

Cetina 2002: 105).

Dabei sind nicht nur die expliziten Theorien oder Instrumente der Forschenden wirk-
sam, sondern auch vergleichsweise alltidgliche Résonier- und Vergleichstechniken, z.B.
als Interpretationstechnik von Laborergebnissen (Kirschner 2014: 126). Aus erkenntnis-
theoretischer Sicht ist dabei besonders die Frage von Bedeutung, ob sich wissenschaftli-

ches Handeln in dieser Konzeption strukturell von Alltagshandeln unterscheidet. Schon

*! Das wird insbesondere an einer Argumentationsfigur deutlich, die schon bei Mead und noch expliziter
bei Blumer zentral wirkte. In Meads Theorie zu Identitit und Sozialisation (<1934> 1973) beschreibt
dieser, wie Individuum und Gesellschaft prozesshaft verwoben sind und sich gegenseitig bedingen.
Blumer postuliert in der ersten und zweiten seiner Grundannahmen des Interaktionismus (<1969>
1973: 81), dass Menschen sowohl auf der Grundlage von Bedeutungen interagieren als auch diese
Bedeutung in Interaktionen aushandeln. Knorr-Cetina zeigt, wie kulturelle Praktiken in der Forschung
gleichzeitig strukturbildend wirken und strukturabhédngig sind.
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in frithen Aufsdtzen hat Knorr-Cetina darauf hingewiesen, dass auch naturwissenschaft-
liche Arbeit ,,zu einem wesentlichen Teil aus Interpretationsarbeit (Knorr 1980: 226)
besteht: Naturwissenschaftliches Handeln im Labor ist auch symbolisches Handeln,

naturwissenschaftliche Rationalitit in der Praxis auch interpretativ.

Im Anschluss an Luhmanns Kommunikationstheorie definiert Knorr-Cetina wissen-
schaftliche Arbeit als ,,Realisierung von Selektivitét in einem von vorhergehenden Se-
lektionen konstituierten Raum* (ebd.: 231). Solche vorhergehenden Selektionen kénnen
zum Beispiel — wie von Rheinberger betont — in die Instrumentarien eingelassen sein.
Stirker als fiir in Objekten eingelassene Selektionen interessiert sich Knorr-Cetina aber
fiir Selektionen, die sich ,,auf vermutliche Reaktion bestimmter Mitglieder der Wissen-
schaftlergemeinde, die als ,Validierende’ in Frage kommen, beziehen® (ebd.: 232). Da-
mit kann die Reviewpolitik einer Zeitschrift gemeint sein, das Urteil des Laborleiters
oder die mutmaBliche Attraktivitit eines Vortragstitels fiir Kolleginnen und Kollegen.
Dieser doppelte Charakter des forschenden Handelns als selbstreferentiell und gleich-
zeitig eingebunden in einen groBeren Sinnhorizont wissenschaftlicher Praxis ist durch
den Begriff ,,Rahmen® gut erkldrbar, den Knorr-Cetina in diesem Zusammenhang wie-
derholt verwendet. Dieser verweist erneut auf den symbolischen Interaktionismus: (Be-
deutungs-)Rahmen werden dort als Handlungsgeriiste verstanden, die sich sowohl aus
einem translokalen Deutungshorizont speisen, aber auch in der Interaktion lokal ausge-

handelt, z.B. in Kraft/auBBer Kraft gesetzt, werden miissen.

Die Labore selbst werden dabei als Orte des fiir Wissenschaft typischen Rekonfigurati-
onsprozesses zum primér handlungsleitenden Rahmen der Forschung (Kirschner 2014:
124). Auch hier wirken Objektkonfigurationen zur Erzeugung von Wissen (Knorr-
Cetina 2002: 65). Die zu untersuchende Frage lautet bei Knorr-Cetina meist, inwiefern
die je spezifische Relation von Rekonfiguration und natiirlichem Gebilde dazu dient,
epistemischen Gewinn zu erzielen (ebd.: 45). Mit anderen Worten: Inwieweit lédsst sich
das Vermittelte und das Vermittelnde von Laborpraktik und epistemischer Kultur
dadurch erklédren, dass es dem betreffenden Feld dient, neues Wissen hervorzubringen?
Dazu unterziehen Labore ihre ,natiirlichen’ Gegensténde in der Regel drei Modifikatio-
nen: Sie transformieren den Modus des Objekts und sie l6sen es aus seinem rdumlichen

sowie aus seinem zeitlichen Kontext (ebd.: 46). Ein anschauliches Beispiel dafiir sind
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Mikroorganismen, die nicht in einem Organismus, sondern durch kontrollierte Warme-

und Lichtzufuhr auf einer Petrischale beschleunigt geziichtet werden.

Laboratorien sind fiir Knorr-Cetina aber vor allem deshalb interessant, weil sich in
thnen ,.epistemische und institutionelle Handlungsbedingungen* verdichten (Lettke-
mann 2014: 40). Sie sind gleichzeitig paradigmatischer Ort der Rekonfiguration natiirli-
cher Ordnungen sowie soziale Einheiten. Der Aufsatz, der das Labor verldsst, deutete
bereits an, dass neben dem Labor noch andere relevante Interaktionsfelder von (diskur-
siven) Interaktionen in der Wissenschaft existieren — die wiederum auf die Laboropera-
tionen zuriickwirken. Knorr-Cetina nennt die Labore deswegen ,.transepistemische Fel-
der (Knorr-Cetina 1988). Das Problemldsungshandeln der Forschenden kann als Ver-
mittlung gelesen werden, als Ubersetzung der sozialen und epistemischen Bedingungen
in bestimmte Problemstellungen und deren Bearbeitung. Knorr-Cetinas Konzept der
»epistemischen Kultur® (2002) verweist auf die Stabilisierung dieser Selektionen. Sie

werden zu Routinen und bilden kulturelle Bausteine der Forschungspraxis.

3. Zwischenfazit

Wir haben gesehen, dass mit einer stirkeren sozialen Kontextualisierung des Wissen-
schaftsverstdndnisses die Eindeutigkeit eines kognitiven Wissenschaftsbegriffs ins
Wanken gerit. Auch hat die Erklarungskraft idealisierter sozialer Mechanismen wie der
Genese wissenschaftlichen Wissens als ,,belief oder Interesse sozialer Akteure vor dem
Hintergrund einer sich ausdifferenzierenden Wissenschaftslandschaft nachgelassen. Es
zeichnet sich vielmehr ein komplexes Bild von Forschung als ein in mannigfaltige Prak-

tiken und soziale Instanzen eingelassenes Ensemble.

Der Begriff des Problemlosungshandelns ist in forschungspraktischer wie theoretischer
Hinsicht eine Reaktion auf diese Ausdifferenzierung der Wissenschaft. Zum einen fo-
kussiert er auf die beobachtbaren lokalen Praktiken als empirischem Schliissel zum
Verstidndnis von Forschung. Zum anderen zeichnen sich die angefiihrten Konzepte
dadurch aus, dass sie Forschung als fortlaufenden Selektionsprozess verstehen, der

durch materielle, institutionelle und symbolische Umstidnde vermittelt ist. Knorr-Cetina
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und Rheinberger fokussieren auf die insbesondere in Naturwissenschaften verkorperte
Arbeit am kiinstlichen Objekt und die Anstrengungen seiner Hervorbringung und Mani-

pulation als ein fiir dieses Handeln typisches Charakteristikum.

Rheinberger sensibilisiert dabei fiir die Unbestimmtheit und Unterbestimmtheit der
epistemischen Objekte, die erst durch technische Objekte hergestellt, nachgewiesen und
,dingfest’ gemacht werden miissen. Die dafiir konstruierten Experimentalsysteme sind
konstitutiv fiir den Bezug der Naturwissenschaften zu ihren Gegenstdnden: Sie zeichnen
sich durch eine Gleichzeitigkeit von Ermoglichung und Begrenzung aus, die erst die
Kontingenz des Entdeckens ermdglicht und sie dabei vor dem Hintergrund der getroffe-

nen Einschrankungen erkennbar werden lésst.

Knorr-Cetinas Konzept der Labore transponiert diese Funktion der Experimentalsyste-
me eine Ebene hoher auf die sozialen Bedingungen von Forschung. Das Labor als
transepistemischer Raum ist bei ihr nicht nur Experimentalsystem, sondern auch institu-
tionelle und kulturelle Einfassung des Problemlosungshandelns. Die Wirksamkeit dieser
Einfassung kann sie u.a. an der konstitutiven Rolle von Alltagswissen und -handeln fiir

die forscherischen Praktiken nachweisen.

68



2. Technisierung und Komplexititsreduktion in Technik

Beim Blick auf die Konzeptionen forscherischen Handelns als Problemldsungshandeln
ist eine Reihe von Vermittlungen deutlich geworden, die die Selektionen der Forschen-
den strukturieren. Nun soll die Aufmerksamkeit auf eine konkrete Form der Selektion
gerichtet werden, die fiir Forschende in der Sozialrobotik relevant ist: die Festschrei-

bung von Ursache-Wirkungs-Zusammenhéngen in konkreter Technik.

Ausgangspunkt dafiir ist der prozessuale und relationale Begriff der ,,Technisierung®,
dem zufolge Technik als Prozess verstanden wird. Das Konzept fokussiert auf die
(Identifizierung und) Fixierung von Zweck-Mittel-Relationen fiir angestrebte Wirkun-
gen, unabhédngig vom Trigermedium. Mit diesem Konzept gehen auch Implikationen
fiir das Verstindnis von Technisierung als Praxis von Entwicklerinnen und Entwicklern

einher (2.1).

Ausgehend davon kann das Spannungsverhéltnis zwischen rechentechnischem Vorge-
hen und interpretationsabhingiger Alltagswelt ndher beschrieben werden. Die Notwen-
digkeit des Herauslosens und Operationalisierens von algorithmisierbaren Zusammen-
héngen, um rechentechnische Losungswege liberhaupt anwenden zu konnen, ldsst sich

theoretisch als Komplexitétsreduktion erfassen (2.2).

1. Technisierungsbegriff

Der Begriff der ,,Technisierung “ beschreibt den Prozess, ausgewihlte Zusammenhénge
,»in Wirkungszusammenhéngen zu fixieren (Rammert 1989: 133). Technisierung be-

deutet also die Fixierung einer operativen Geschlossenheit.

a) Sozialtheoretische Grundlagen

Das Konzept der Technisierung ist gewissermal3en als ,.dritter Weg* in die deutschspra-
chige Techniksoziologie-Debatte der 1980er Jahre eingefiihrt worden (vgl. Janda 2014:

207-208). Rammert ergéinzte die Diskussionspole von gegenstdndlicher Technik einer-
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seits und Handlungstheorie andererseits dabei um einen Technikbegriff ,,jenseits von
Sachzwang und sozialer Konstruktion von Technik* (ebd.: 207; Rammert 1989: 129).
Der Vorschlag besteht darin, statt der Wirkung von Technik oder der Kulturalisierung

von technischen Geréten durch Handlungen Technik als Prozess zu verstehen.

Rammert zeigt, dass dieser Zugang in den ,Klassikern’ der verstehenden Soziologie
verankert ist. Er bezieht sich dabei u.a. auf Ernst Cassirer, der in seinem Aufsatz ,,Form
und Technik* bereits 1930 ein korrespondierendes Konzept vorlegte. Technik ist fiir
Cassirer eine der ,,symbolischen Formen* und besteht nicht im abgeschlossenen Objekt,
sondern in ,,der Weise des Verfertigens™ (Cassirer 2009). Cassirer bringt damit bereits
wichtige Merkmale des Technisierungskonzepts in Anschlag: technisches Handeln,
Mittelbarkeit ,,und das Fixieren von ausgewidhlten Relationen zu Wirkzusammen-
hiangen* (Rammert 2000: 47). Rammert konzipiert Technik mit Dewey schlieBlich
handlungstheoretisch als Technikmachen, das aber nicht als deterministisch zu verste-

hen ist.

Mit diesem prozessualen und relationalen Technikbegriff geht eine Medialisierung ein-
her. Technik als Fixierung eines Wirkprinzips findet in verschiedenen Trigermedien
statt (Rammert 2007: 16). Fiir das Konzept der Technisierung ist es also ,,unerheblich,
auf welcher Materialbasis die Technik funktioniert, wenn sie nur funktioniert (Luh-
mann 1997: 526). Das verbindende Element der unterschiedlichen Realisierungsformen
ist der Ursache-Wirkungs-Zusammenhang, der ,,in einer geeigneten Weise eingefangen

und fixiert werden muss® (Schulz-Schaeffer 2008: 4).

b) Technisierung als Praxis

Rammert identifiziert anhand des Technisierungsbegriffs drei Dimensionen von ,,Inter-
aktivitdt™, die sich untersuchen lieBen: Die intersubjektive Interaktivitdt zwischen Sub-
jekten (Akteur — Akteur), die mediale Interaktivitdt von Subjekten und Objekten (Ak-
teur — Objekt) und schlieBlich die interobjektive Intra-Aktion (Objekt — Objekt) (Ram-
mert 2007: 353). Fiir das Erkenntnisinteresse dieser Arbeit steht dabei eine nidhere Be-

stimmung des Verhéltnisses zwischen technisierenden Sozialrobotikforschenden und
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Nutzern im Vordergrund des Interesses. Wie ldsst sich nun also Technisierung als sozia-

le Praxis verstehen?

Schulz-Schaeffer arbeitet heraus, dass der Unterschied zwischen Herstellung und Nut-
zung im Gegensatz von situierter Handlung (Anwendung) und typisierter Handlung
(Konstruktion) besteht: ,,Die Einrichtung von Ursache-Wirkungs-Ketten [...] stellt be-
zogen auf den Nutzungskontext eine Dekontextualisierung dar* (Schulz-Schaeffer
2008: 5). Ingenieure entwerfen mit ihren Technisierungen also typisierte Handlungs-
muster. Die Frage der Passung dieser fiir die situierte Handlung ihrer Nutzung héngt
davon ab, wie die typischen Handlungsziele im Erzeugungszusammenhang reflektiert

. . . . 22
und in die Technisierung eingelassen werden.

Fiir die Technisierung eines Ursache-Wirkungs-Zusammenhangs ist zundchst einmal
wichtig, ob und wie Ursache und Wirkung tiberhaupt bestimmbar sind. Wir haben be-
reits gesehen, dass dies fiir bestimmte Phdnomene, insbesondere in Bezug auf soziale
Situationen, mitunter problematisch ist (vgl. 1.4). Hierbei lésst sich oft ein instrumentel-
ler Technikbegriff beobachten, der eine hohe Zielgerichtetheit der technisierten Zweck-
Mittel-Relation nahe legt. Dabei sind Ursache und Wirkung idealerweise eindeutig und
fest aufeinander abgestimmt. Schulz-Schaeffer kann zeigen, dass mit diesem Technik-
begriff keine inhaltliche Bestimmung der Art der Fixierungen einhergeht. Es gibt keine
»innertechnische Logik* der besten Losung (ebd.: 8). Das damit einhergehende Effi-
zienzkalkiil bestimmt sich durch formale und relationale Begriffe wie Aufwand und
Effekt. Ob eine technische Losung herstellbar oder gewlinscht ist, ist damit nicht gesagt.
Ebenso offen bleibt, welche Mittel zur Technisierung eingesetzt werden sollen. Diese
Kriterien von Technisierung als Praxis sind eminent sozial und lassen sich nicht von der

instrumentellen Dimension der Technik her bestimmen (ebd.).

In Rammerts Beschreibung der Praxis des Technisierens wird allerdings nicht von einer
diskursiven Bearbeitung dieser Fragen berichtet. Stattdessen erinnert seine Beschrei-
bung an das ,,Tinkering“ des Forschungsprozesses (II.1.2). Aus konkreten Anldssen

heraus entstehe im Technikmachen ein suchendes und ausprobierendes Handeln, das die

** Auch in der Nutzung findet eine aktive Aneignung statt, mittels derer das Technisierte erst in die situ-
ierte Handlung eingebettet werden kann (Schulz-Schaeffer 2000: 146fft.).
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Dinge und ihre Folgen so lange hin und her schiebt, bis sich ein befriedigender Wir-
kungszusammenhang herausbilde (Rammert 2000: 47). ,,Zweck* und ,,Mittel* als Rati-
onalisierungen werden dabei hdufig erst nachtriglich bestimmt. Als kommunikative und
sinnstiftende Prozesse wiirden sie ohnehin auf einer anderen Ebene als das praktische

Bauen, Basteln und Werkeln stattfinden.

Technisierung ist ein Prozess der Vermittlung zwischen Zuhandenem, Absichten und
Zielen sowie den Tatigkeiten des Zusammenfiigens und Ausprobierens. Die beabsichti-
gen Wirkungszusammenhédnge und ihre soziale Einbettung — das, was die resultierende
Technik konnen und welche Effekte sie haben soll — werden in diesem Prozess mehr-
fach vermittelt und nicht selten neu bestimmt. Die Konstruktion eines Wirkungszu-
sammenhangs basiert, ganz &hnlich wie Knorr-Cetina und Rheinberger es beschrieben
haben, auf Selektionen innerhalb von Mdglichkeitsraumen. Ein wichtiges Merkmal der
Praxis der Technisierung fiir soziale Kontexte lautet zudem, dass die dabei vorgingige,
notwendige Reduktion auf wenige Wirkprinzipien eben keine sinn/ose Reduktion, son-
dern gleichzeitig die Schaffung neuen Sinns bedeutet (Rammert 1989: 157). Wenn wir
auf die zugrunde liegenden Moglichkeitsrdume kiinstlicher Wirkzusammenhidnge und
deren Selektionskriterien scharf stellen, gerét die Arbeit der Sozialrobotik-Forschenden

somit als Komplexitétsreduktion in den Blick.

2. Technisierung als Komplexitdtsreduktion

Technisierung ist die Fixierung einer Operation. Ein Call-Center-Agent (Schiittpelz
2013: 43) folgt ebenso einer technisierten Operationskette wie die synthetische Sprach-
software ,,Siri“. Es handelt sich um sehr unterschiedliche Einheiten der Aktivitit, die
Prinzipien der Technisierung von Dialogfiihrung gleichen sich in beiden Beispielen aber
sehr stark. Mit Blumenberg gesprochen ist Technisierung die Transformation von gege-
bener Wirklichkeit in kontingente Wirklichkeit, also die Abstraktion von konkreten Si-
tuationen in wiederholbare, typische Situationen (Blumenberg 1953; vgl. auch HéuBling
1998: 132-133). Es handelt sich um ein Operieren mit idealisierten Einheiten und das
Neukombinieren von Moglichkeiten (Rammert 1989: 155).
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Forschende in der Sozialrobotik miissen aus gegebenen sozialen Situationen also spezi-
fische Elemente identifizieren, als wirksam erachten und ihre Funktionsweise mit Blick
auf eine zu erzielende Wirkung fixieren. Dieser Vorgang lésst sich sozialtheoretisch als
Komplexititsreduktion verstehen. Um dem Eindruck einer vorschnellen, normativen
Konnotation entgegenzuwirken, sei darauf hingewiesen, dass mit Komplexitdtsredukti-
on keine defizitdre Unfdhigkeit gemeint ist. Die Notwendigkeit der Reduktion von
Komplexitit ist dem Kommunizieren wie dem Handeln immanent. Kommunizierende
sind darauf angewiesen, mittels Optionen und Bedeutungen reduzierender Typisierun-
gen und Relevanzsetzungen gegenseitiges Verstehen und Handeln iiberhaupt erst zu
ermoglichen (Schiitz 2004). Anschlussfihiges Handeln und Kommunizieren wire sonst
nicht nur nicht selbstverstdndlich, sondern sogar unwahrscheinlich (Luhmann 1984:

148-190).

Mittels Komplexitétsreduktion wird nicht die ,tatsdchliche’ Komplexitét der ,Sachver-
halte’ reduziert. Es handelt sich stattdessen um Strategien, anhand derer Akteure bzw.
Akteurnetzwerke die Komplexitit bestimmter Situationen (hier: der Nutzung) reduzie-
ren, um handlungsfihig zu werden oder zu bleiben. Die soziologische Systemtheorie
weist darauf hin, dass diese Operation auf Seiten des Beobachters stattfindet, der ,,durch
entsprechende (also bereits komplexititsverarbeitende) Gefithle der Uberforderung,
UngewiBheit, Verwirrung und Reduktionsbereitschaft” die Komplexitédt seiner Umwelt
erlebt (Baecker 1997: 24). Technisierung als Reduktion von Komplexitit findet also
zundchst nur auf Seiten des technischen Systems bzw. seiner Designer statt. Ob und wie
sie fiir die resultierende Situation der Nutzung wirksam wird, ist damit nicht determi-
niert. Fiir die vorliegende Arbeit ist dabei zentral, welche Komplexititsreduktionen in
der Sozialrobotik gewihlt und wie diese in den Prozess der Technisierung eingelassen

werden.

Eine entscheidende Randbedingung dafiir sind die Verarbeitungsmodi des Computers.
Computer sind unter anderem deswegen so erfolgreich, weil sie einen sehr strikten Um-
gang mit Komplexitit vorschreiben. Thre Universalitét liegt im starren Zwang, die ange-
strebten Funktionsweisen bis auf die numerische Ebene zu konkretisieren. Computer
sind ihrer Funktionsweise nach darauf angewiesen, dass die Komplexitit mehrfacher

Anschlussmoglichkeiten mathematisch eindeutig reduziert wird. Die rechentechnische
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Bearbeitung eines Problems erfordert dabei, dass es wohldefiniert ist. Zwar gibt es Ver-
fahren wie maschinelles Lernen, die verschiedene Losungswege erproben kénnen. Die
Problemdefinition und der GroBteil des Losungsweges miissen dennoch vorgegeben
sein. Die rechnerische Technisierung ist also zwingend auf numerische Diskretisierung
angewiesen. Das ist das Gegenteil der Komplexitdt und Ambiguitdt, die wiederum den

GroBteil der Phanomene der Alltagswelt charakterisieren.

Alltagswelten werden von ihren Bewohnern als sinnhaft strukturiert wahrgenommen; es
handelt sich um eine symbolisch geordnete Welt mit zeichenhaften Kommunikations-
angeboten, -abbriichen, Missverstdndnissen, Routinen und gerduschlosen Handlungsab-
stimmungen. Interaktionen in der Alltagswelt sind abhidngig von Interpretationen, die
nicht zwangsldufig regelgeleitet und vorhersagbar sind und sich durch die Einnahme
einer Beobachterposition verdndern kénnen.> Diese Eigenarten der sozialen Welt sind
fiir computerisierte Maschinen wie Roboter und die ihnen zugrunde liegenden rechen-
technischen Prinzipien schlecht zugénglich und geféhrlich. Sie kénnen nicht mit Ambi-
guitit und interpretatorischer Vielfalt umgehen.

Roboter konnen zwar formallogisch angelegte ,Bewusstseinsbeweise’ bestehen (Hod-
son 2015). Sobald sich ein menschliches Gegeniiber allerdings anders verhélt als erwar-
tet, konnen Roboter und Computerprogramme nicht selbststindig einen passende(re)n
Interpretationsrahmen anlegen. Diese Differenz in der Féhigkeit der Kompensation von
Komplexitidt und der Zwang zur Diskretisierung sind die Kernherausforderungen der

Sozialrobotik ist (Meister 2014).

Viele Strange der KI-Forschung treffen deswegen die generalisierende Vereinfachung,
dass die beabsichtigten Ursache-Wirkungs-Zusammenhinge der zu technisierenden
Situation diejenigen seien, die durch Rechentechnik gut darstellbar sind. Die Komplexi-
tatsreduktion dieser Technisierung verlduft dann entlang der Mittel der Entwicklerinnen
und Entwickler. Der bereits kurz dargestellte Kognitivismus (vgl. 1.2.1) ist unter ande-

rem deswegen so erfolgreich in der KI-Forschung: Wenn Denken als internes Prozessie-

* Diese Punkte geben eine stark eingedampfte Variante des common ground von Sozialitit, Alltagswelt
und Interaktionen von Phdnomenologie, Hermeneutik, Symbolischem Interaktionismus und Ethnome-
thodologie wieder.
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ren von Informationen verstanden wird, ist es ,,unmittelbar anschluB3fihig fiir eine re-

chentechnische Umsetzung® (Amann 1990: 8).

Eine Technisierung dieser Art ldsst sich in Anlehnung an von Foerster (1993: 206ff.) als
Trivialisierung nicht-trivialer Zusammenhénge bezeichnen. Anschlieend an eine Me-
tapher von Latour™ liee sich die Reduktion alltagsweltlicher Komplexitit unter re-
chentechnischen Bedingungen als Verkomplizieren bezeichnen. Gemeint ist damit die
Taktik, kleinschrittige Abldufe abzugrenzen, um diese operativ festzuschreiben. Latours
Beispiele aus biirokratischen und technischen Kontexten wie der Erstellung eines Stun-
denplans an einer Hochschule, (Latour & Hermant 2006) verdeutlichen, wie All-
tagsphdnomene durch verschiedene technische Instanzen wie Abteilungen, Datenban-
ken und verschiedene Ein- und Ausgabemasken ,hindurch’ koordiniert werden miissen.
Das funktioniert nur durch eine Reduktion der fiir den jeweiligen Behandlungszusam-
menhang wesentlichen Schritte auf miteinander verschaltete Einzelschritte. Dabei muss
die Zahl der moglichen Anschliisse und Handlungsoptionen (,,variables®) reduziert
werden:

Complex relations force us to take into account simultaneously a large number
of variables without being able to calculate their number exactly or to record
that count, nor a fortiori, to define it’s variables. The lively and animated
conversation we’re attempting, leaning on a bar counter, is complex, as is the
course of a ball and the play of football teams in a match, or the fine
coordination through which an orchestra listens to or filters the emanation of
each instrument and voice. By contrast, we’ll call ‘complicated® all those
relations which, at any given point, consider only a very small number of
variables that can be listed and counted. (Latour & Hermant 2006: 30)

Verkomplizierung heift, eine endliche Anzahl (berechenbarer) Variablen zu bestimmen

und eine komplexe Situation in sukzessive Schritte einer diskreten Operation zu ordnen.

Latour schreibt, dass alle ,,soziotechnischen Abldufe daran arbeiten, solche verschach-
telten Ketten aus rigoros vereinfachten Operationen® zu schaffen (Schiittpelz 2013: 44).
Als Protagonist der empirischen Laborstudien in der Wissenschafts- und Technikfor-
schung kann er zudem Réume der Isolierung und Ordnung von Operationen aufzeigen

und erkldren: Labore, Archive, Experimentanlagen oder auch Ateliers (ebd.). Die

** Latour benutzt einen anderen als den bislang hier verwendeten Komplexititsbegriff und fillt auch sonst
metatheoretisch aus der bislang aufgebauten Reihe. Seine Arbeit wird hier dennoch im Hinblick auf
die empirische Fruchtbarkeit seiner analytischen Metapher herangezogen.
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,kunstvoll isolierten und vereinfachten Abldufe™ (ebd.) sind allerdings keine geschlos-
sene Welt fiir sich sind. Die Beschreibung der Verkomplizierung als Bestreben techni-
sierenden Wirkens darf nicht dariiber hinwegtéuschen, dass die Komplexitit der ent-
sprechenden Situationen im alltagsweltlichen Einsatz der vereinfachten Operationsket-
ten immer latent bleibt. Das zeigt sich besonders deutlich im Scheitern von ,Interaktion’
mit Sprachsoftware (Krummheuer 2010) oder den Inkonsistenzen interpersonaler
Kommunikation in vermittelter Koprésenz wie beispielsweise Flirtverldufen auf Face-
book (Bischof 2012). AuBlerdem produzieren die technischen Verkomplizierungen wie-
derum eigene Komplexitit, ndmlich aus Sicht des menschlichen Benutzers auf das

(teilweise nicht vorhersehbare) Verhalten der Maschine.

Die Technisierung sozialer Situationen ist also trotz der rechentechnischen Komplexi-
tatsreduktion — der Diskretisierung auf (vermeintlich) entscheidende Handlungsvariab-
len — nicht immun gegen die Ambivalenz und Mehrdeutigkeit der alltagsweltlichen

Komplexitit.

3. Zwischenfazit

Versteht man Sozialrobotik als Technisierung, so besteht ein Teil ihrer Arbeit darin,
Ursache-Wirkungs-Zusammenhédnge der Mensch-Roboter-Interaktion zu bestimmen
und Zweck-Mittel-Relationen ihrer Erzeugung festzuschreiben. Forschende miissen aus
gegebenen sozialen Situationen also spezifische Elemente identifizieren, als wirksam
erachten und fixieren. Thre Arbeit ist nicht ausschlie8lich ,,technisch®, sondern auch

eine soziale Handlung: Ingenieure entwerfen unweigerlich.

Das Handeln der Entwicklerinnen und Entwickler ist dabei einerseits vermittelt durch
die materiellen und technischen Widerstinde ihrer Gegenstinde. Rammert beschreibt es
als suchendes und ausprobierendes Handeln, das die Dinge und ihre Folgen so lange hin
und her schiebt, bis sich ein befriedigender Wirkungszusammenhang herausbildet
(2000: 47). Die von ihm dabei zunidchst in andere Bereiche delegierten sinnhaft-
symbolischen Vermittlungen durch die diskursive Verhandlung iiber Zweck und Mittel,

Theorien und Absichten werden ebenfalls wirksam. Rammert betont, dass sie fiir die
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Ergebnisse des ,, Tinkering* der Entwicklerinnen und Entwickler nicht urséchlich sein
miissen. Insbesondere an Schulz-Schaeffers instrumentellem Technikbegriff wird je-
doch deutlich, dass die entstehenden Technisierungen nicht ohne diese sinnhafte Rah-
mung auskommen: Die Kriterien der Wirksamkeit der Technisierungen wie ihre Effizi-
enz oder die Gerichtetheit ihrer Zweck-Mittel-Relationen sind eminent sozial und lassen
sich nicht aus der instrumentellen Dimension von Technik her bestimmen. Auch wenn
sie nicht explizit thematisiert oder reflektiert werden, sind sie in den Zielstellungen,
zuhandenen Materialien und Theorien sowie den angestrebten Anwendungskontexten

der Entwicklungsprozesse verkorpert.

Eine zentrale Bedingung der Technisierung von Interaktionen oder alltagsweltlichen
Nutzungszusammenhéngen an computerisierten Maschinen ist ausfiihrlicher beschrie-
ben worden. Seitens der Maschine findet notwendigerweise eine spezifische Form der
Komplexititsreduktion statt. Die Ambivalenzen und die Vielzahl der Anschlussmog-
lichkeiten sozialer Situationen und Interaktionen werden mechanisch diskretisiert. Auf-
grund der Funktionsweise des Computers miissen der avisierte Wirkungszusammen-
hang, seine Losung und die zu deren Gelingen zu beschreitenden Schritte explizit defi-
niert werden. Spitestens an diesem Punkt erfordert Technisierung also eine explizite
Modellbildung tiber die angestrebten Wirkungszusammenhédnge im Anwendungskon-
text. Deren Kongruenz fiir die angestrebte Nutzung ist zunéchst unklar. Thre empirische

Erfassung gilt es theoretisch néher zu bestimmen.
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3. Entwurf, Technik, Nutzung — Technik zwischen Herstellungs- und
Wirkungszusammenhang

Die dem zu entfaltenden theoretischen Rahmen zugrunde liegende These lautet, dass in
den Selektionen der Entwicklungs- und Forschungsprozesse der Sozialrobotik Wei-
chenstellungen fiir ihre Produkte und auch fiir deren Verwendung vorgenommen wer-
den. Die beiden bisherigen Kapitel dienten der theoretischen Bestimmung der Selektio-
nen als forscherisches Problemlésungshandeln und spezifische Form der Komplexitéts-
reduktion. Im folgenden Schritt soll die Art der mit den Entwicklungsprozessen einher-
gehenden Weichenstellungen thematisiert werden. Obwohl diese Studie Sozialroboter
nicht in ihrer alltagsweltlichen Verwendung, sondern als Prototypen und Forschungsob-
jekte untersucht, ist hier bereits die Konzeptualisierung des Verhéltnisses von Entwer-

fenden, ihren Objekten und den (angestrebten) Nutzerinnen und Nutzern vonnéten.

Eine Disziplin, die sich dieser Frage sowohl praktisch als auch reflexiv stellt, ist das
Design bzw. die Designforschung. Das Verstehen und Erkldren des Zusammenspiels
aus Objekt, Einbettung in den Gebrauchskontext, konkreter Verwendung, Gestaltung
und eigenem Handeln ist das Geschift der Designforschung. Unter Riickgriff auf die
soziologische Konzeption des Handlungsentwurfs soll Design dabei als Entwurfshan-

deln vorgestellt werden (3.1).

Wie sich diese Konzeption des Entwurfshandelns in empirisch beobachtbaren Design-
und Entwicklungsprozessen insbesondere digitaler Technologie manifestiert, ist eine
zweite Frage. Die Science and Technology Studies (STS) haben insbesondere in der
Diskussion um Faktoren der Technikgenese eine Reihe von Angeboten zum Verhéltnis
von Entwicklern, Nutzern und Technik vorgelegt. Hier sollen vor allem zwei Konzepte
dieser Diskussion, das der ,,Nutzer-Konfigurationen* und das der,,Skripte®, rekapituliert

werden (3.2).

1. Entwurfshandeln und Handlungsentwiirfe

Die wesentliche Identitédtsfrage im Designdiskurs lautet, ob Design eine universale Pra-
xis oder das entwerfende und problemlésende Tun von ,,professionals fiir je spezifi-
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sche Probleme ist (Mareis 2014: 87). An dieser Frage zeigt sich, dass es unterschiedli-
che Vorstellungen davon gibt, was ein Designer (iiberwiegend) ist: kiinstlerisch orien-
tierter Gestalter oder praktisch Losender. Berger verortet die Designpraxis im Zusam-
menspiel von Entwerfenden beider Lager. Das werde am Beispiel der Architektur deut-
lich, in der eine Arbeitsteilung zwischen Architekt (Entwurf) und Bauingenieur (Um-
setzbarkeit/Umsetzung) stattfindet (Berger 2013: 9). Ahnliches lisst sich fiir das Inter-
facedesign in der HCI beobachten, wo Interfacedesigner mit Sozialwissenschaftlern und
Informatikern kooperieren (Hiickler 2011: 96f.). Petruschat (2011) folgend, sind die
Beteiligten beider Gruppen, ob Designer oder Ingenieur, Entwerfer.

Das gemeinsame Entwurfshandeln kann dabei von den unterschiedlichen disziplindren
Sichtweisen profitieren (Berger 2013: 150ff.). Wenn die ,,Gebrauchsfunktionalitdt® als
wesentliches Ziel des Designprozesses verstanden wird (Mareis 2014: 123), ist diese
Perspektivenvielfalt sogar notwendig. Die Aufgabe von Design besteht dann nédmlich
darin, eine Briicke ,,zwischen der fremden Welt der Technik und der Alltagspraxis* zu
schlagen (Bonsiepe 1996: 27). In dieser Figur kommt nicht nur ein normatives Selbst-
verstindnis zum Ausdruck®™, sondern auch eine Synthesefigur: Das Entwurfshandeln
besteht in einer Vermittlung zwischen (technischen oder gestalterischen) Moglichkeiten
und verschiedensten sinnvollen, effizienten und gewliinschten, Verwendungsweisen. Die
Rekonstruktion des Design-Diskurses durch Mareis lédsst sich entlang dieser Vermitt-
lung beschreiben: Die epistemische Kultur des Designs orientiert sich historisch gese-
hen zusehends an der Frage der Passung ihrer Produkte fiir spezifische Situationen. Die
ersten Etappen der Designforschung arbeiteten noch mit ganzheitlich-iiberindividuellen
oder szientistisch-(liber)rationalen Losungsparadigmen (Mareis 2014: 153). Man konnte
daher sagen, dass das Ideal von gutem und erfolgreichem Design immer weiter in der
Praxis des Entwerfens durch konkrete Individuen fiir konkrete Individuen verankert

wurde.

Zur Beschreibung und Erkldrung des Entwurfshandelns unter derart situierten Umstén-
den wird in der Designforschung u.a. auf Polanyis Unterscheidungen von ,.knowing*

und ,.knowledge* bzw. implizitem und explizitem Wissen zuriickgegriffen (Polanyi

* Mareis zeigt, dass Bonsiepes Abgrenzung in dieser Stirke vor allem eine Abgrenzung gegeniiber uni-
versalistischen Tendenzen ist.
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1962). Die Rolle unbewussten oder verkorperten Wissens und auch die der materiellen
Selektionen zuhandener Werkzeuge kommen in diesem Strang des Designdiskurses
héufig als ,,Intuition* zur Sprache (Schon 1983). Um die Funktionsweise des Entwurfs-
handelns zu erkldren, wird hier Schiitz’ Theorie von typisierten Handlungsentwiirfen

vorgeschlagen (2003: 351-368).

Schiitz unterscheidet zwischen ,,Handeln®, d.h. einem Prozess, der auf einem vorgefass-
ten Entwurf beruht, und ,,Handlung®, d.h. dem Ergebnis dieses Prozesses. Ein Hand-
lungsentwurf nimmt seinen Ausgang in der ,,Handlung®, also dem angestrebten Resul-
tat, von dem ausgehend die vorhergehenden Schritte rekonstruiert werden: ,,Was somit
im Entwurf antizipiert wird, ist [...] nicht das zukiinftige Handeln, sondern die zukiinf-
tige Handlung® (ebd.: 364). Die Antizipation der Praktikabilitdt des Entwurfs beruht
also auf der Einschétzung, dass dem gegenwirtig verfiigbaren Wissen zufolge das ent-
worfene Handeln seinem Typus nach durchfiihrbar gewesen wire, wenn es in der Ver-
gangenheit stattgefunden hitte.

Mit Husserl bestimmt Schiitz anschlieBend das Reservoir dieser vergangenen Erfahrun-
gen, auf denen das Entwerfen von Handlungen griindet. Der verfiigbare Wissensvorrat
ist demnach nicht individuell, sondern sozialtypisch strukturiert. Das Wissen von zu-
kiinftigen Ereignissen besteht aus subjektiven Antizipationen, die auf Erfahrungen ver-
gangener Ereignisse griinden, wie sie im gesellschaftlichen Wissensvorrat organisiert
sind. Der Handlungsentwurf fult auf Relevanzen und Motiven des Entwerfenden, die
wiederum auf lebensweltliches Wissen aufbauen.”® Alle Entwiirfe im common-sense-
Denken werden im modo potentiali, im Sinne einer Chance aufgestellt, deren Wahr-

scheinlichkeiten auf der Basis typisierten Wissens bewertet werden.

Reizvoll an dieser Konzeption ist nicht nur die Tatsache, dass das Entwerfen als Pro-
zess auf Basis (sozial geteilter) typischer Wissensvorréte verstanden wird, sondern dass
dabei die offenen Horizonte kiinftiger Handlungen konsequent mitgedacht werden. Aus
handlungstheoretischer Sicht besteht die Herausforderung des Entwurfshandelns in der

Reduktion von Komplexitdt. Ein Entwurf im Design ist ein ,,Ereignis, das die Komple-

*® Da Erfahrungen die Struktur des Wissensvorrats veridndern konnen, verschiebt sich der Wissensvorrat
durch realisierte Handlungen. Dementsprechend sind Struktur und Typen im Wissensvorrat verdnder-
lich.
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xitdt des Alls auf tiberlebensrelevante Merkmale reduziert und zu Registraturen zusam-
menfasst™ (Petruschat 2005: 5). Insbesondere im Entwerfen von Interaktions-Mustern,
etwa von Mensch-Roboter-Interaktion, besteht die Komplexitédt der Aufgabe also darin,
aus den zahlreichen moglichen Relationen bestimmte abzugrenzen (Petruschat 2011).
Die Entscheidung dariiber wird neben der Gebrauchstauglichkeit auch an der Neuheit

des Entwurfs gemessen.

Das Entwerfen als Selektion von Moglichkeiten und die Beurteilung seiner Sinnhaf-
tigkeit ist mit dem Schiitz’schen Modell besser als gesellschaftlicher Prozess zu erkli-
ren, als durch viele Erkldrungen aus dem Designdiskurs: Die Komplexititsreduktion ist
zwar flir jeden einzelnen Fall eine individuelle Gestaltgebung, ihre Selektionsprinzipien
basieren aber auf kollektiv geteilten, typisierten Wissensbestianden.

Das soll nicht heiBen, dass Designer sich nicht selbst so verstehen sollen und diirfen, als
dass sie mit ihren Entwiirfen ,,Realitét in Frage [...] stellen”, und ,,die gegebenen For-
men und deren bislang so zwangsldufig erscheinende Ordnungen® auflosen (Petruschat
2011: 9).”’ Fiir das Entwurfshandeln geriit mit den den Entwiirfen inhirenten typisierten
Wissensbestdnden jedoch eine fruchtbare Kategorie der empirischen Analyse in den
Blick. Sowohl das zu Beginn des Entwurfshandelns identifizierte Problem (hier wire
Petruschats Unzufriedenheit mit dem Bestehenden wirksam), als auch der angestrebte
Entwurf selbst und die resultierenden Praktiken der Gestaltung — sowie die interdiszip-
lindr vermittelte Kooperation auf dem Weg dahin — kdnnen empirisch daraufthin befragt
werden, inwiefern hier Typisierungen der Nutzungssituationen sowie Nutzerinnen und

Nutzer wirksam werden.

2. Designer-Nutzer-Verhdltnisse

Die Frage, ob und wie sich Umsténde der Technikgenese auf die Nutzung der resultie-
renden technischen Objekte und damit auf Gesellschaft(en) auswirken, ist ein konstitu-
tiver Diskurs fiir Techniksoziologie und Wissenschafts- und Technikforschung. Inner-

halb der STS wurden in den vergangenen 30 Jahren mehrere Modelle der Prozesse des

*7 Petruschat argumentiert hier gegen die Vorstellung vom kreativen Einfall als Beginn der Designarbeit
setzen. Kreativitit du3ere sich nicht in einer Idee, sondern erwachse aus der ,,Konfrontation mit mate-
riellen Dingen* (ebd.).
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Entwurfs, der Durchsetzung und der Anwendung von Technologie vorgelegt und disku-

tiert.

Trotz einiger Vorldufer fiir Gesellschafts-Technik-Theorien, unter anderem auch von
Weber™ und Marx*’, hat die Technikforschung erst in den vergangenen 30 Jahren wie-
der verstirkt empirisch gesdttigte Theorien des Verhiltnisses von Technikentwicklung
und Techniknutzung entwickelt. Eingeleitet durch einen Blick auf die Dichotomisierung
zwischen Technikdeterminismus und -konstruktivismus (a) sollen hier vor allem zwei
verbreitete Konzepte vorgestellt werden: die Konfiguration des Nutzers im Entwurfs-

prozess (b) und die Einschreibung von Nutzungsskripten in Technik (c).

a) Determinismus vs. Konstruktivismus

So genannte technikdeterministische Positionen behaupten einen kurzen Weg von den
sozialstrukturellen Bedingungen der Technikgenese oder den personlichen Motivatio-
nen der Konstrukteure zu den Gebrauchsmomenten. Es findet sozusagen ein ,,Durch-

handeln* durch die Technik auf den Nutzer und die Nutzungssituation statt.

Ein prominentes Beispiel ist Langdon Winners Studie iiber die ,rassistischen Briicken’
des Robert Moses (1986), die Joerges (1999) sehr anschaulich de- und rekonstruiert hat.
Robert Moses (1888-1981) war ein Stadtplaner, der ein Netz von SchnellstralBen konzi-
pierte, das New York mit ithren auf Long Island gelegenen Auflenbezirken verbinden
sollte. Da diese ,,Parkways* viele kleinere StraBlen kreuzen, fithren insgesamt 204 Brii-

cken dariiber. Diese Briicken sind baulich auf eine Durchfahrtshéhe von maximal 3,30

** Das Handeln an und mit Maschinen hat Weber als eine Mischform zwischen sozialem und sinnhaftem
Handeln verstanden. Technik ist fiir ihn keineswegs ,,sinn-fremd* (Weber <1921> 1976: 3), denn Ma-
schinen sind das Produkt sinnhaften Handelns, und das Arbeiten mit Technik, bezieht sich auf diesen
Herstellungssinn: ,,[Eline ,Maschine’, ist lediglich aus dem Sinn deutbar und verstindlich, den
menschliches Handeln [...] der Herstellung und Verwendung dieses Artefaktes verlieh” (ebd.). Inso-
fern weist technisches Handeln eine ,,s0ziale Komponente* auf, wenn es auch nicht gleichrangig mit
sozialem Handeln ist (Heintz 1993: 243f.).

* Marx lieferte u.a. eine Makrotheorie des gesellschaftlichen Wandels als technologischem Wandel
(Rammert 2007: 17-18), die mancherorts irrtiimlich als Vorldufer des Technikdeterminismus zitiert
wird. Das ist insofern irrefithrend, als sich laut Marx Produktivkrifte (Technik und Techniken der
Produktion) und Produktionsverhiltnisse (sozio-6konomische Bezichungen) wechselseitig beeinflus-
sen. In Marx” Technikbegriff sind auch bereits Nutzungszusammenhinge wie der ,,Stand des techno-
logischen Wissens, das Niveau der Qualifikation der Arbeitskrifte und der Grad der gesellschaftlichen
Teilung und Organisation der Arbeit” eingeschlossen (ebd.: 18).
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Meter beschriankt, so dass Busse und LKW die Parkways nicht benutzen kénnen. Win-
ner schlieBt daraus: ,,Sie wurden bewufit und gezielt von jemandem so niedrig entwor-
fen und gebaut, der einen bestimmten sozialen Effekt erzielen wollte*, nimlich die nicht
iiber ein eigenes Automobil verfiigenden armen, insbesondere schwarzen Bewohner
New Yorks von den Strinden Long Islands fernzuhalten (Winner 1980; Ubers. Joerges
1999: 2). Diese These zerfillt in drei gekoppelte Behauptungen: die (rassistische) Ab-
sicht des Konstrukteurs, die daran orientierte Gestaltung der Briicke, und den so erreich-
ten Ausschluss vorwiegend schwarzer Bevolkerungsteile von den Strinden. Diese
Technik-Sozial-Theorie besagt, dass technische Entscheidungen nicht nur von kulturel-
len Einfliissen geprégt, sondern selbst soziale und politische Handlungen sind. Eine
technische Infrastruktur verbessert fiir eine Gruppe den Zugang zu den Stranden, indem
er ihn einer anderen verwehrt. In dieser Hinsicht ist Winners Rekonstruktion ein Para-
debeispiel dafiir, wie technologisch-infrastruktureller Fortschritt (zumal aus 6ffentlichen
Mitteln) auf Verbesserung zielt und zugleich verschweigt, wer dadurch auf welche Wei-
se exkludiert wird. Die historische Uberpriifung der Absichten und Umstinde des Bau-
projekts zeigt jedoch, dass die Direktheit der Verknilipfung zwischen Absichten und
Wirkung durch die Konstruktion der Briicken so nicht aufrecht zu erhalten ist (Joerges

1999, Prechelt 2011).

Eine Verfliissigung der Vorstellung von Genese und Nutzung sowie eine neue Pluralitét
der Interessen wurden durch Ansdtze wie Social Construction of Technology (SCOT)
oder allgemeiner ,,konstruktivistische Nutzerstudien* bewirkt (Pinch et al. 1987; Pinch
& Oudshoorn 2005). Diese werfen insbesondere auf die Funktion von Nutzern fiir die
Stabilisierung von Technologien und deren Integration in alltégliche Praktiken ein kriti-
sches Licht. Hierbei wurde technische ,Handlungsmacht’ also gewissermallen zuriick
delegiert. Technik und Nutzer werden als zwei Seiten derselben Medaille verstanden,
als wechselseitige Ko-Konstruktion®® (Oudshoorn 2005: 3). Dementsprechend haben
solche Nutzerstudien auch einen ganz anderen empirischen Fokus, denn sie untersuchen

vorwiegend, wie Technologien in der Praxis benutzt werden (ebd.: 2).

% Am Begriff , Ko-Konstruktion wird erneut die wechselseitige Abstiitzung verschiedener, nicht vonei-
nander zu trennender Faktoren deutlich, die Pickering (1992) als kennzeichnend fiir konstruktivisti-
sche Ansitze in der Wissenschaftsforschung kennzeichnete (vgll.2).
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In SCOT-Ansétzen wird Technikentwicklung als eine Form sozialer Aushandlung zwi-
schen konkurrierenden Konzepten verstanden. Das resultierende technische Objekt und
seine sinnvolle Nutzung schélen sich dabei gewissermaflen evolutionér heraus. Ob die
so ,herausgemendelte’ Anwendung tatsdchlich in einem technischen Sinne gut oder
rational ist, ist laut SCOT-Ansidtzen zweitrangig. Es handelt sich vielmehr um Prozesse
der Durchsetzung von (machtférmigen) Deutungen. Eines der am haufigsten angefiihr-
ten Beispiele fiir diesen Zusammenhang ist die Geschichte des Fahrradreifens (Bijker
1995). Das urspriingliche Nutzungskonzept ,,antivibration device* (Federung) habe so-
zial nicht funktioniert, da die dominante Nutzergruppe risikofreudige junge Minner
waren und ein komfortableres Fahren den kulturellen Kontext der Nutzung (Sport) nicht
entsprochen hétte. Erst als Fahrer mit Luftreifen bei Rennen erfolgreicher waren, habe
sich das geédndert, und aus dem ,,Komfortreifen* sei gewissermallen ein Tuning-Bauteil
geworden — und erst damit eine interpretative SchlieBung moglich gewesen. Aber auch
der Eindeutigkeit dieser Darstellung widersprechen historische Erkenntnisse: So hat
etwa Dunlop den Luftreifen von Anfang an auch als Beschleunigungsmittel konzipiert

und dies auch so in seinem Patent vermerkt (Clayton 2002).

b) Konfiguration des Nutzers

In dieser kurzen und groben Gegeniiberstellung wurde deutlich, dass der Effekt der De-
batte um als deterministisch und konstruktivistisch bezeichnete Positionen fruchtbar
war: Der Prozess der Genese einer Technologie — vom Entwurf iiber Prototypen und
Serienproduktion bis hin zur Anwendung — wurde konzeptionell und empirisch diffe-
renziert. Die sozialen und politischen Kontexte der Genese wurden dabei u.a. im Kon-
zept der ,,Konstruktion des Nutzers* (z.B. als Konsumenten) untersucht. Die Rolle von
Nutzern fiir den Entwicklungsprozess geriet dabei ambivalent in den Blick. Zum einen
wurden Nutzer, insbesondere auch in der anwendungsbezogenen Computer Science wie
der HCI, in den Entwicklungsprozess einbezogen. Zum anderen geschah das unter sehr

spezifischen Bedingungen.

Woolgar hat nach teilnehmenden Beobachtungen in Software-Entwicklungsprozessen
dafiir den Begriff ,,user configuration gepriagt (Woolgar 1990, Grint & Woolgar 1997),

woran sich eine Reihe von Studien anschloss (z.B. Mackay et al. 2000, Oudshoorn et al.
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2004). Als Konfiguration des Nutzers wurden Aktivitidten der Entwickler beschrieben,
die die Nutzer und Nutzungssituation repréasentieren und strukturieren: Durch den Ent-
wicklungsauftrag oder spezifische Designmethoden (z.B. das Erstellen von fiktiven
Nutzern als Persona) werden sie als Zielgruppe mit Bediirfnissen definiert. Die fiir das
Konfigurieren spezifische Begrenzung entsteht z.B. in der Formulierung von Bedie-
nungsanleitungen oder der Gestaltung bestimmter Optionen, die konkrete Nutzungs-
formen und -gruppen adressieren und andere nicht. Als Folge dieser Entwiirfe und ihrer
Umsetzung wird das (Vor-)Verstidndnis von den Nutzern durch die Produzenten in der
resultierenden Technik verkorpert. Diese Verkorperung schreibt die Benutzung zwar
nicht vor, konfrontiert die Nutzer aber mit dem (Vor-)Verstindnis der Produzenten im
Nutzungsvollzug: ,,By setting parameters for the users’ actions, the evolving machine

attempts to configure the user.” (Grint & Woolgar 1997: 71)

Die Art dieser Représentationen ist insbesondere in der Computer Science sowohl von
Beobachtern aus der STS als auch von Entwicklerinnen und Entwicklern selbst unter-
sucht worden. Bardini & Horvath (1995) zeigen in einer historischen Rekonstruktion,
wie mit dem Computer auch die Rolle des Nutzers erfunden wurde. Tatséchliche Nutzer
wurden erst relativ spdt Teil der Verhandlungen dariiber, was ein Nutzer mit einem
Computer tun kann und mochte. Diese Inaddquatheit der Reprisentation hat zu einem
absteigenden Paradigma der Reprisentation des Nutzers gefiihrt: Aus dem spezialisier-
ten ,.knowledge worker* wurde die ,,computer person®, die schlieBlich zum generali-
sierten ,,naive user oder der ,,non-technical person* degradiert wurde. Bis heute ist die
Bezeichnung D.A.U. fiir ,,dimmster anzunehmender User* Teil der Reprisentation von

Nutzern, die im Informatikstudium vermittelt werden (Feldtagebuch 11.10.2012).

Mackay et al. (2000) kntipfen fiir ethnografische Studien im Rahmen eines ,,Rapid Ap-
plication Development*“-Softwareprojekts an Woolgars Konzept an. Sie arbeiten dabei
heraus, dass die Représentationen der Nutzer durch die Designer nicht einseitig wirk-
sam sind. Vielmehr findet an der Schnittstelle im Nutzungsprozess eine De-
Konfigurierung statt, da die Nutzer sich die Software aktiv aneignen und ggf. im eige-
nen Sinne verwenden. Aulerdem werden auch die Designer z.B. durch innerbetriebliche
Vorgaben konfiguriert. Zusammengefasst schlussfolgern sie, dass die Grenze zwischen

Designer und Nutzer — und damit das machtférmige Verhiltnis des Konfigurierens —
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nicht so eindeutig ist wie in der urspriinglichen Konzeption angelegt. Vielmehr plédie-

ren die Autoren dafiir, das Verhéltnis als wechselseitige Konfiguration zu verstehen.

Andere empirische Studien wiederum finden Belege fiir sehr stark wirkméchtige, ein-
seitige Nutzer-Représentationen in der Softwareentwicklung. Oudshoorn und Kollegen
(2004) untersuchten die Praktiken der Nutzerrepriasentation und -einbindung in européi-
schen Projekten zu ,,Virtual Cities”. Dabei identifizierten sie nicht nur makrostrukturel-
le Pfadabhéngigkeiten der Entwicklungsprozesse durch die Forschungsférderung bzw.
die iibergeordneten betriebswirtschaftlichen Entwicklungsziele. Sie konnten auch zei-
gen, dass diese Pfadabhingigkeiten auch den Prozess der Konfigurierung der Nutzer
formten. Obwohl die Designer explizit das Ziel verfolgten, eine virtuelle Stadt ,fiir alle’
zu gestalten, wurden insbesondere durch die hohe Abhingigkeit von den rechentechni-
schen Verfahren (und deren ,,Eigenzeit”) nur wenige Versuche unternommen, die Be-
diirfnisse, Wiinsche, Priaferenzen und Kompetenzen der Nutzer zu erheben. Statt auf
Designmethoden oder formalen Prozeduren griffen die Designer vielmehr auf ihre eige-

nen Préferenzen und Féhigkeiten als wesentliche Richtlinien der Entwicklung zuriick.

Nutzerzentrierte Entwicklung ist im Software-Design heutzutage das verbreitete Gestal-
tungsparadigma. Die Ergebnisse von Woolgar und anderen sensibilisieren jedoch dafiir,
dass dennoch deterministische Aspekte in den Produktentwicklungs-Entscheidungen
der Entwerfer wirksam sind. Dies ist immer dann der Fall, wenn Nutzerrepréisentationen
nicht oder methodisch schlecht erhoben werden, oder in Projekten aufgrund von Prag-
matismen wie Projektlaufzeiten auf die Einbindung der Reprisentationen in den Ent-
wicklungsprozess zuriickgestellt wird. Kommt es stattdessen zur von Oudshoorn be-
schriebenen Wahl der eigenen Préferenzen durch die Designer, ldsst sich von einer so
genannten ,,I-Methodology* sprechen (Akrich 1992): eine Praxis, in der sich die Desig-
ner selbst als Reprasentanten der Nutzer verstehen und fiir den Designprozess vor allem

auf personliche Erfahrungen zuriickgreifen.

c) Skripte

Nutzer-Konfigurationen sind konzeptionell und empirisch héufig in der Ndhe von

,»Skripten* anzutreffen. Ein Skript ist eine in das Gerdt und seine Bedienung eingelasse-
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ne Bedienungsanweisung, der Nutzer nur bedingt ausweichen kénnen. Es handelt sich

quasi um die Ubersetzung der Nutzer-Reprisentation in die resultierende Technologie.

Das Konzept des Skripts stammt aus der Akteur-Netzwerk-Theorie (ANT), verwendet
aber vergleichsweise ,klassische’ Handlungsbegriffe (Akrich 1992). Das liegt auch da-
ran, dass die ANT in der Ethnomethodologie eine handfeste Quelle des Verstindnisses
von (Mensch-Technik-) Interaktion hat. Ahnlich wie die Krisenexperimente bei Garfin-
kel suchen ANT-Studien den Schliissel zur Beobachtung und Analyse von Technik zu-
meist in krisenhaften Nutzungszusammenhédngen — dem Versagen der Skripte. Typi-
scherweise verschwinden ndmlich die die Benutzung einer Technik ermdglichenden
Annahmen und Interpretationen nach abgeschlossener Entwicklung in einer black box

(Latour 1988) und werden erst im Falle des Nicht-Funktionierens wieder sichtbar.

In ihrem zweiseitigen Skript-Ansatz unterscheidet Akrich eine Art Design-Skript, die
,world inscribed in the object”, und ein Artefakt-Skript, die ,,world described by its
displacement® (Akrich 1992: 206-208). In dieser Fokussierung ist der Skript-Ansatz ein
starkes Pliddoyer fiir die Entkopplung der dualistischen Relation Designer-Nutzer unter
Hinzunahme der Eigenarten ihrer materiellen Vermittlung im Objekt. Zusammengehal-
ten wird diese symmetrisierte Beziechung zwischen Menschen und Nicht-Menschen
durch ,Ubersetzungen’, ,die sowohl den menschlichen Elementen Programme auferle-

gen als auch den stofflichen Elementen Programme einschreiben® (Rammert 1999: 48).

Akrichs Beispiel fiir das Auseinanderfallen von Designer- und Nutzerskript ist ein Bau-
satz zur Elektrifizierung afrikanischer Dorfer (Akrich 1992). Der Bausatz, bestehend
aus einer Solarzelle, einer Batteric und einem elektrischem Leuchtmittel, wurde in
Frankreich entwickelt und sollte ausdriicklich unter allen denkbaren Bedingungen funk-
tionieren. Deswegen wurde bei seinem Design auf Einfachheit in der Anwendung ge-
achtet. Technisch schlug sich das in einem kompakten Design der drei Komponenten
nieder. Vor Ort zeigte sich, dass die in diesem kompakten Design eingelassenen Vor-
schriften — wie die begrenzte Lénge der nicht-standardisierten Kabel — die Benutzung
des Bausatzes sehr erschwerten. Da das Solarpanel relativ empfindlich war und die In-
stallateure Angst hatten, es konne bei unsachgeméfem Gebrauch beschiadigt werden,

wurde den Nutzern von der installierenden Firma verboten, externe Elektriker zu kon-
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sultieren. Im lédndlichen Afrika, wo die Installationsfirma nur zweimal jéhrlich vorbei-
kam, bedeutete dies eine unzumutbare Einschrankung. Akrich folgert, dass der adres-
sierte (gewissermalen stidtische) Nutzer gar nicht existierte und die tatsdchlichen Nut-

zer sich und ihre Lebensumsténde im ,,Skript* des Bausatzes nicht wieder fanden.

Latours Verstdndnis des Skripts ist einseitiger und analysiert vor allem das ,,Artefakt-
Skript“ (Matozzi 2011). In einem Aufsatz iiber einen defekten Tiir-SchlieBer (1988)
arbeitet Latour verschiedene Wirkungsweisen der Artefaktskripte heraus: Das Skript ist
dabei jeweils als ,,Drehbuch mit klaren Rollenanweisungen gedacht, die in die an den
TiirschlieBer delegierte Aufgabe — das automatische Schlieen der Tiir — eingeflossen
ist. Dabei identifiziert Latour zuerst die der Technik inhdrente Wirkabsicht sowie die
Kompetenzzuschreibungen an unterschiedliche Aktanten (menschliche Nutzer, Univer-
sitdtsgebdude, Tiir, Wind, ...) als Beschreibung. Das gewiinschte Verhalten (leises, au-
tomatisches SchlieBen) wird schlieSlich vom menschlichen Verhalten auf den mechani-
schen Helfer umgeschrieben. Einmal installiert, wird der materiell manifestierte Wirk-
zusammenhang fiir die Benutzer zu einer Vorschrift: Sie geht mit konkreten physischen
Zwiéngen, aber auch mit Rollenerwartungen einher. Die (meist stillschweigende) Ak-
zeptanz dieser Anforderung wiére eine Unterschrift (sub-scription) unter das Skript.
Sollte es zu einem Rollenkonflikt kommen, indem sich also einzelne Aktanten vom
vorgeschriebenen Verhalten entfernen, wiére das ein Ausschreiben (des-inscription) aus

der ,vereinbarten’ Funktionalitét (ebd.).

Latour will mit diesem Vokabular und dem Beispiel des kaputten Tiir-Schlieers vor
allem auf die notwendigen Anpassungen an festgeschriebene Skripte aufmerksam ma-
chen. Mit diesen Anpassungen geht eine Reihe von (meist unsichtbaren) Einstellungen
und (zu erlernenden) Kompetenzen einher, die das scheinbar triviale Zusammenspiel
von menschlichem Tir6ffnen und nicht-menschlichem Tiir-SchlieBer erst ermoglichen
und koordinieren. Auf der Basis dieser vor allem empirischen Mahnung, auf versteckte
Einlassung in materieller Technik zu achten, sind die Skript-Konzepte sehr produktiv

angewandt worden.

Gleichzeitig bleibt in Skript-Ansétzen oft unklar, wie sich diese materiell-menschlichen

Vermittlungen konkret systematisieren lassen, anstatt nur aufzuzeigen, dass sie existie-
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ren (Berlin Script Collective 2015: 1). Verschiedene Autoren haben zudem auch in den
Skript-Ansétzen das einseitige Verhéltnis von Skript und Wirksamkeit kritisiert. Ver-
beek (2011) weist z.B. darauf hin, dass das Skript eher Ergebnis einer Aushandlung

zwischen Einlassungen der Designer und den Interpretationen der Nutzer ist.

3. Zwischenfazit

Wir haben gesehen, dass Entwurfshandeln eine Tétigkeit von Designern und Ingenieu-
ren (und auch kollaborierenden Sozialwissenschaftlern) ist. Es wirkt dabei im Rahmen
eines Such- und Innovationsprozesses gewissermallen als konkretisierende Komplexi-
tatsreduktion, die auf typisierte Wissensvorrite zuriickgreift. Dieser Prozess ist gekenn-
zeichnet durch die Etappen Problemdefinition, Entwurf und Gestaltungsarbeit, die in
einem Designprozess notwendigerweise mehrfach durchlaufen werden. Anhand der
Konzepte , Konfigurierung® und ,,Skript’' wurden dabei vorgingige Reprisentationen

der Nutzer und deren Einlassungen in die Artefakte vorgestellt.

Suchman warnt allerdings davor, die Figur des Entwerfenden in diesen Konzepten zu
iiberrationalisieren und handlungstheoretisch mit zuviel Macht auszustatten (Suchman
2007: 192). Der Wert dieser Konzepte besteht zweifelsohne darin, dass sie fiir in den
Entwiirfen vermittelte Kontingenzen von Design und Nutzung sensibilisieren. Sie zei-
gen, dass das Entwerfen von Technologie wie Mensch-Roboter-Interaktion sehr stark
von den institutionellen, symbolischen und physischen Kontexten des Prozesses, den
Dispositionen der Entwerfenden sowie den Methoden der konkreten Designpraxis ab-
héngt. Sie pladiert also dafiir, nicht von einem {iberformenden ,Durchhandeln’ auszuge-
hen, das die Nutzung einer Schnittstelle determiniert. Die Repridsentationen der Nutzer
sind nicht mit ihrer zwangsldufigen Realisierung in der Nutzung als Praxis zu verwech-

seln. Dennoch sprechen die empirischen Ergebnisse dieser Forschung mindestens fiir

1 Es gibt weitere produktive Ansitze, die man erwihnen konnte, um Relationen des Herstellungs- und
Nutzungskontexts theoretisch nidher zu bestimmen, z.B. die so genannten Workplace Studies, wie
Suchmans ethnografische Studien im Umfeld des Technologiekonzerns Xerox Park (Suchman 2007),
oder die Interaktivititsstudien von Heath und vom Lehn (2004). Des Weiteren profitiert die STS von
einem starken Forschungsstrang feministischer Wissenschafts- und Techniktheorie, der auf die
machtvolle Rolle von tendenzidsem Wissen, Vorstellungen, Diskursen und Praktiken in Technik
(Wajcman 1991: 149) und Wissenschaft (Haraway 1985) aufmerksam gemacht hat.
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einen ,weichen’ Determinismus, der sich z.B. besonders deutlich in der Frage von Gen-
der-Skripten in Technik zeigt (Bath 2011).

Durch die beiden Konzepte sind gleichzeitig Momente wie z.B. Nutzertests benannt
worden, in denen das Designer-Nutzer-Verhéltnis von Entwicklungsprozessen sichtbar
und empirisch tiberpriiftbar wird. Das betrifft vor allem konstitutive, generative und
transformative Praktiken des Bezugs zu Nutzern und Nutzungssituationen (Suchman
2012: 57). Neben den explizit physisch-materiellen Anweisungen dieser Skripte lassen
sich dabei auch die symbolische Dimensionen, wie etwa die mit einer Technologie ein-

hergehenden Versprechen von Niitzlichkeit, betrachten (Rosenthal 2005).
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4. Sozialrobotik als Problemlésungshandeln

Die Praktiken von Forschenden der Sozialrobotik sind im Zuge der bisherigen Argu-
mentation zwischen Forschen, Technisieren und Entwerfen angesiedelt worden. Inte-
griert wurden die theoretischen Angebote mithilfe eines Handlungsbegriffs, der fiir die
von den menschlichen Akteuren und den Bedingungen ihrer Praxis vorgenommenen
Selektionen sensibel ist. Als Praxis geraten diese dabei mit zwei Eigenschaften in den
Blick: Zum einen handelt es sich um eingetibte oder bereitgestellte, meist wenig explizit
thematisierte Muster von Aktivitit; zum anderen vermittelt Praxis als ,Ort des Sozialen’
zwischen Subjekten und Objekten, zwischen Akteuren und Strukturen (Hérning & Reu-

ter 2004: 20; Schatzki 2005).

Als Forschungs- bzw. Entwurfshandeln wird eine bestimmte Gruppe dieser Praktiken
bezeichnet, die fiir das Forschungsinteresse dieser Arbeit von besonderer Bedeutung ist.
Ihre kennzeichnende Eigenschaft besteht darin, mit Irritationen dieser Routinen umge-
hen zu miissen. Es ist das Handeln, zu dem die Forschenden immer wieder gezwungen
sind, um ihre Experimentalsysteme zum Funktionieren zu bringen, die Grenze zwischen
Wissen und Nicht-Wissen zu verschieben, einen Wirkzusammenhang zu selektieren
oder eine Technik fiir einen Gebrauchszusammenhang zu entwerfen. Dieses Handeln ist
schwer zu standardisieren und zu routinisieren; es entwickelt sich vielmehr entlang von
Zufillen und Widerstdnden oder Opportunismen. Auch wenn es unter einer Rhetorik
und der Anwesenheit standardisierter Losungen, wie den Instrumenten der Naturwis-
senschaften, stattfindet, besteht die kreative Leistung dieses Handelns in der Selektion
von Erkenntnisobjekten, der Fixierung von Zwecken und typischen Handlungen. Diese
Selektionen lieBen sich durchaus mit Begriffen wie ,,kreativer Schluss* oder ,,Innovati-
on“ bezeichnen. Damit ginge allerdings eine Schwerpunktlegung einher, die nicht im

Interesse dieser Studie ist.

Es geht vielmehr um die Bedingungen dieser Selektionen sowie um die Hintergriinde,
Wissensbestdande, Zwénge und materiellen Arrangements, anhand derer diese Selektio-
nen explizit oder implizit vorgenommen werden. Die vorgestellten Modelle der Wissen-
schafts- und Technikforschung haben dabei jeweils gleichlautend auf vermittelnde Fak-

toren der Selektionen hingewiesen. Rheinberger sensibilisiert fiir die Experimentalsys-
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teme, die die Kontingenz des Entdeckens ermoglichen, die Erkenntnisobjekte dabei aber
vor dem Hintergrund der (ermdéglichenden) Einschrankungen erkennbar werden lassen.
Knorr-Cetina verweist auf die soziale Bedingtheit dieses Problemlésungshandelns, das
institutionell und kulturell eingefasst ist.

Die Technisierung ist ein suchendes und ausprobierendes Handeln, das sich vor allem
an den materiellen Widerstinden seiner Gegenstinde misst. Gleichzeitig geht mit der
instrumentellen Dimension der Technik der Zwang zu Selektionen von (gewiinschten)
Effekten, Wirkungen und Absichten einher. Der Umgang mit Ambivalenzen und der
Vielzahl der Anschlussmoglichkeiten sozialer Situationen und Interaktionen in der So-
zialrobotik ist dabei vor allem anhand der notwendigen Selektionen von Rechentechnik
zu verstehen. Aufgrund der Funktionsweise des Computers miissen der avisierte Wirk-
zusammenhang, seine Losung und die zu deren Gelingen zu beschreitenden Schritte
explizit definiert werden. Dieser Prozess ldsst sich als Diskretisierung bezeichnen und
stellt eine Form der Komplexitétsreduktion dar.

Entwurfshandeln ist einerseits durch die typisierten Wissensbestinde der Entwerfenden
vermittelt und andererseits durch die institutionellen, symbolischen und physischen
Kontexte sowie Methoden der konkreten Designpraxis. Letztere weisen verschiedene
Vermittlungen des Verhéltnisses von Designer, Objekt und (avisiertem) Nutzer auf, die
durchaus als Weichenstellungen fiir die spétere Benutzung (vor allem in Form unbe-

dachter Ausschliisse) wirken.

Anhand der dargestellten Theorien muss eine Idealisierung des Forschungs- und Ent-
wurfshandelns in der Sozialrobotik anhand wissenschaftsphilosophischer Konzepte
vermieden werden. Karl Poppers Falsifikationismus ist zwar ein Schritt in Richtung
eines Verstidndnisses von Forschungshandeln als ,trial and error; der prognostische
Charakter von Theorien und die herausgehobene Rolle von Hypothesen als Beginn der
Erkenntnisprozesse sind jedoch eine kognitivistische Idealisierung. Insbesondere das
Handeln in den Technikwissenschaften, zumal in Bezug auf soziale Phdnomene, dient
nicht zuerst der Bestdtigung oder der Widerlegung klar definierter Hypothesen. Die
Geradlinigkeit und Stringenz des Forschungsverlaufs wird allenfalls nachtréglich kon-
struiert. Das ist alles andere als tiberraschend und sogar addquat, wenn wir es am Prob-
lem der Sozialrobotik messen, wie es in 1.4 und I1.2 diskutiert wurde, messen: Dieses

besteht in der Reduktion schwer standardisierbarer Phinomene auf verlidsslich messbare
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und in mathematischen Symbolen abbildbare Werte. Sozialrobotik ist mithin ein Hybrid
aus wissenschaftlichem, technisierendem und entwerfendem Handeln, weil ihr Gegen-
stand ein ,,wicked problem® ist. Sie muss mehrdeutige Phinomene in eindeutige Zweck-

Mittel-Relationen tiberfiihren.

Damit ist Sozialrobotik als Gegenstandsbereich ein Brennpunkt fiir Diskurse der Wis-
senschafts- und Technikforschung. Das am Widerstreit zwischen deterministischen und
konstruktivistischen Positionen kurz exemplifizierte Spannungsverhéltnis von ,.techni-
scher Eigenlogik* und ,,sozialer Dynamik* (Weymann & Sackmann 1994: 14) ist hier
bereits im Gegenstand angelegt. In der Problemstellung der Sozialrobotik spitzt sich
diese (vermeintliche) Frontstellung noch zu: Sozialrobotik muss Kontingenzen und
Komplexititen lebensweltlicher Zusammenhénge fiir die wissenschaftliche und techni-
sierende Bearbeitung selektieren und ihre Komplexitit durch Reduktionen bearbeitbar
machen. Die damit verbundenen Praktiken werden zum Brennglas der Frage nach dem

Verhiltnis zwischen Wissenschaft, Technisierbarkeit und Alltagswelten.

Die tibergreifende Forschungsfrage — Wie néhert sich Sozialrobotik ihren sozialen Ge-
genstdnden? — ldsst sich mit diesem Wissen bereits nach verschiedenen Aspekten opera-
tionalisieren:

* Wie werden in der Sozialrobotik Selektionen tiber die sozialen Gegen-
stande ihrer Forschung und Entwicklung getroffen?

* Wie erzeugt Sozialrobotik Mensch-Roboter-Interaktion als epistemi-
sches Objekt?

* Was sind technische Objekte der Hervorbringung und Fixierung von
Mensch-Roboter-Interaktion?

* Wie wirken institutionelle und kulturelle Faktoren auf diese Selekti-
onsprozesse ein?

* Welche Ursache-Wirkungs-Zusammenhidnge von Mensch-Roboter-
Interaktion werden selektiert, und wie werden ihre Zwecke und Mittel
bestimmt?

* Welche Selektionen werden zur notwendigen Diskretisierung von

Mensch-Roboter-Interaktion gewahlt?

93



* Wie werden Nutzerinnen und Nutzer im Entwurfshandeln représen-
tiert?
* Wie und in welchen Momenten des Entwicklungsprozesses werden sie

konfiguriert und die Mensch-Roboter-Interaktion geskriptet?

Vor dem Hintergrund des theoretischen Rahmens ergeben sich methodologische Bedin-
gungen der empirischen Analyse dieser Forschungsfragen. Die als Problemlésungshan-
deln konzipierte Praxis der Forschenden besteht, wie mehrfach angedeutet, aus mindes-
tens zwei Komponenten: einem routinisierten Repertoire explanativen Wissens {iiber
wissenschaftliche und technische oder gestalterische Zusammenhinge einerseits und
andererseits einer praktischen Beféhigung, diese Expertise in der grundsétzlich nicht-
standardisierbaren Form der Problemlosung unter den Bedingungen dieses Handelns
umzusetzen (Oevermann 2003: 195-196). Diese Handlung muss notwendigerweise als
,lebenspraktischer Vollzug* der Forschenden als ,,ganze Menschen* verstanden werden
(ebd.). Insbesondere fiir hybride Konstellationen zwischen Technisierung und Ent-
wurfshandeln, wie sie in der Sozialrobotik gegeben ist, gilt, dass die Ergebnisse dieses
Handelns von Menschen erarbeitet werden, die ,,work [...] through issues that arise in
their everyday lives in ways that they have learned through their social experiences*
(Sabanovi¢ 2007: 46). Soziales in der Sozialrobotik kann also nicht ausschlieBlich iiber
explizite Konzepte von Sozialitit verstanden werden. Stattdessen wird empirisch erho-
ben, wie Mensch-Maschine-Interaktionen im Konstruieren und Evaluieren auch still-

schweigend prépariert, isoliert und hergestellt werden (Knorr 1980: 228).

Das Handeln der Forschenden muss dabei als das verstanden werden, was es im For-
schungsalltag zundchst ist: der Versuch, die laufende Testreihe oder das aktuelle Projekt
zum Funktionieren zu bringen. Wenn Knorr-Cetina von Erfolg als handlungsleitendem
Prinzip von Forschungsarbeit spricht (ebd.: 229), dann nicht, um eine Okonomisierung
von Forschung auf der Makroebene zu beschreiben, sondern um fiir das Tastende, das
Forschende wissenschaftlicher Praktiken zu sensibilisieren. Die Betonung des interpre-
tativen Handelns in den Naturwissenschaften ist nicht zuerst eine Kritik an dem dort
vorherrschenden Wissensbegriff, sondern eine Rekonstruktion vorgéngiger Praktiken.

Insbesondere eine technikwissenschaftliche Disziplin mit der Aufgabe, funktionierende
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Gerite in einem Grenzbereich von Wissen zu entwickeln, ist gekennzeichnet durch die
Gleichzeitigkeit von tastendem, manchmal gedringtem Forschen, kommunikativem

Rationalisieren und einer auf Stringenz ausgerichteten Theoriepraxis.
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III. Methodologie und Methoden der Studie

Eine Studie, die die epistemischen Bedingungen und Praktiken eines Feldes wissen-
schaftlicher Forschung untersucht, muss die eigenen epistemologischen Grundlagen
expliziert reflektieren und darlegen konnen. Diese Anforderung trifft fiir Untersuchun-
gen aus dem qualitativen®® Spektrum in spezifischer Weise zu: Thre Anwendung erfor-
dert den reflexiven Riickbezug auf ihre metatheoretischen und methodologischen
Grundlagen (Knoblauch 2013: 8). Mit qualitativen Methoden gehen sozialtheoretische
Fundierungen einher, die von der Anwendung nicht getrennt und zumindest kursorisch

expliziert werden miissen.

Das Erkenntnisinteresse der Studie — Wie ndhert sich Sozialrobotik ihren sozialen Ge-
genstdnden? — wurde entlang der Interaktion mit dem Feld und dem Forschungsprozess
schrittweise prézisiert. Schon die ersten Zugédnge zum Feld haben gezeigt, dass relevan-
te Aspekte des Forschens als praktischer Handlungsvollzug nicht notwendigerweise
Teil der explizit kommunikativen und schriftlichen Auseinandersetzungen iiber das Ge-
tane sind und teilweise sogar nicht einmal von den Akteuren wahrgenommen wurden.”
Dieses fiir ingenieur- und naturwissenschaftliches Forschen kennzeichnende ,,blackbo-
xing* sollte im Rahmen dieser Studie vermieden werden. Ein methodisches Ziel der
Studie ist es, die ,,black box* der Behandlung des Sozialen in der Sozialrobotik zu 6ft-

nen.

Um dieser Differenz zwischen implizit und explizit Wirksamem, seiner Herstellung und
seinen Ursachen methodologisch addquat auf den Grund gehen zu konnen, wurde ein
rekonstruktiver Zugang zum Feld gewdhlt. Dieser fokussiert Sozialrobotik als spezifi-

sche Doméne sozialer Realitét, also als in konkreten Praktiken hervorgebrachte Form

*? Die Bezeichnung ,,qualitative” Methoden hat sich in den meisten Feldern durchgesetzt und wird auch
hier verwendet, der Begriff birgt jedoch einige Probleme. Zum einen fiihrt er die alltagssprachliche
Unterscheidung von guter und schlechter Qualitit mit. Viel storender ist aber, dass damit vor allem
eine Abgrenzung zu quantifizierender bzw. quantitativer Forschung vorgenommen wird, anstatt zu
beschreiben, worin Absicht und Wirkung der ,,qualitativen* Methoden liegen. Den Begriffen ,,nicht-
standardisierte Methoden® oder ,,rekonstruktive Methoden®, die hier deshalb auch synonym verwen-
det werden, gelingt dies m.E. deutlich das besser.

 Dass das Teil des interessierenden Phinomens ist, zeigte sich im Grunde bereits beim Lesen der ersten
Aufsitze aus dem Feld, wire aber ohne Feldaufenthalte und Kollaborationen mit Sozialrobotik-
Forschenden nur ein oberflachlicher Blick von auflen geblieben.
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von Wirklichkeit, die sowohl auf der Ebene des/der Einzelnen sinnhaft erfahren wie
auch in verschiedene Formen von Kollektivitdt (Projektteam, Forschungsgemeinschaft)

eingebettet werden muss.

Eine methodische Sdule des Vorgehens besteht darin, die empirischen Erhebungen und
Auswertung des dadurch gewonnen Materials sowie das Sampling und die Problembe-
schreibung nicht voneinander zu trennen, sondern systematisch aufeinander zu bezie-
hen. Diese Verschrankung von Gegenstandsbereich, Forschungsfrage und Theoriebil-
dung sind durch die Grounded Theory beschrieben, die als leitender Forschungsstil fiir

diese Studie verstanden wird (IIL.1).

Um der zu beobachtenden Praktiken methodisch habhaft zu werden, wurde zum einen
ein ethnografischer Weg ins Feld gewdhlt (II1.2.1). Der Autor war in mehreren Phasen
selbst zu Gast in Sozialrobotik-Forschungsprojekten in Europa und den USA. Die dort
gemachten Erfahrungen und Beobachtungen wurden auch Ressource zur Durchfithrung
(und Analyse) von narrativen Experteninterviews (I11.2.2). Dabei wurden Forscherinnen
und Forscher aus der Sozialrobotik in langeren Gespriachen gebeten, {liber ihre aktuellen
Forschungsprojekte zu sprechen und Details ihrer Forschungsbiographie wie z.B. ihren
Weg ins Feld zu erzéhlen. Dabei fungierte der Interviewer mittels des im Feld erworbe-
nen Verstdndnisses iiber die Arbeit der Forschenden zunehmend als Reflexions- und

Diskussionspartner fiir die Interviewten.

In der Auswertung wurde eine Kombination verschiedener hermeneutischer Verfahren
angewandt. Konkret wurden die fiir hermeneutische Interpretationen entwickelte Se-
quenzanalyse und das abstrahierende Kodieren der Grounded Theory kombiniert. Die
Generalisierung erfolgte iiber die Bildung von Ziel- und Bedingungstypen sowie von

Handlungsmustertypen epistemischer Praktiken (III.3).

97



1. Forschungsstil Grounded Theory

Die Grounded Theory ist ein theoriegenerierendes Verfahren der qualitativen Sozialfor-
schung. Es begreift Forschen als systematischen Prozess, in dem sich Erhebung und
Auswertung iterativ abwechseln. Kennzeichnend ist dabei ein trichterformiger Prozess
der Verdichtung eines am Phdnomen gewonnen Forschungsinteresses auf eine Theorie,
die dieses Phédnomen fiir die prézisierte(n) Forschungsfrage(n) erklirt. Zur methodi-
schen Kontrolle und Ermoéglichung dieses Prozesses schlidgt die Grounded Theory ver-
schiedene Verfahren und Verfahrensgrundsitze vor. Es handelt sich um einen umfas-

senden Forschungsstil.

Die Grounded Theory ist seit ihrer Konzeption in den 1960er Jahren sehr breit rezipiert
und angewandt worden; zudem existieren mehrere Weiterentwicklungen. Durch die
Popularitdt und den spezifisch pragmatisch-pragmatistischen Ansatz ihrer Erfinder ist
das Verfahren hdufig mit Missverstdndnissen konfrontiert, z.B. mit dem Vorwurf, ein
rein induktives Vorgehen zu sein. Diese sollen durch eine kurze Einordnung der Me-
thodologie und Metatheorie des Verfahrens vermieden werden (1.1). Fiir den Prozess
der empirisch verankerten Theoriebildung schldgt die Grounded Theory verschiedene
Prinzipien vor. Diese konzentrieren sich auf den Forschungsprozess als Transformation
von Daten aus dem Feld hin zu einer Theorie. Drei dieser {ibergreifenden Prinzipien
sollen vorgestellt werden (1.2). Zu den Pflichten dieses Vorgehens gehort auch die Do-
kumentation des Forschungsprozesses. Dem soll hier insbesondere mit Blick auf die

Sampling-Kriterien nachgekommen werden (1.3).

1. Methodologische Einordnung

Glaser und Strauss leiten die Monographie, in der die Grounded Theory erstmals aus-
fithrlicher beschrieben ist, wie folgt ein:

Our book is directed toward improving social scientists’ capacities for
generating theory that will be relevant to their research. [...] We argue [...] for
grounding theory in social research itself — for generating it from the data.
(Glaser & Strauss 1967: VIIf.)

Grounded Theory ist also ein Theoriebildungsprozess, der im Forschungsprozess und

den dabei analysierten Daten selbst verankert ist. Dahinter steckt eine (teils polemische)
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Abgrenzung gegeniiber ,losgeloster’ Theoriebildung, ohne die die methodologische
Positionierung des Ansatzes nicht verstidndlich wére (b). Da die handlungs- und er-
kenntnistheoretischen Grundlagen und Implikationen (c) des vorgeschlagenen Vorge-
hens von den Autoren erst sehr viel spéter expliziert wurden, haben sich eine Reihe von
Missverstidndnisse oder Verkiirzungen in der Einordnung des Verfahrens ergeben. Um
diesen vorzubeugen, soll hier zuerst auf den Theoriebegriff der Grounded Theory und

ihre Verortung als Forschungsstil geblickt werden (a).

Die vorliegende Studie bezieht sich, so wie die in der Folge zitierten Autorinnen und
Autoren und die meisten Verwendungen der Grounded Theory im deutschsprachigen
Raum, auf die von Anselm Strauss vorgelegte Explikation der Grounded Theory (Cor-

bin & Strauss 1990; Strauss 1991; Strauss & Corbin 1996).

a) Theorie, Methode oder Methodologie?

Die Frage, was Grounded Theory genau ist, zeigt sich u.a. in der Frage ihrer korrekten
Bezeichnung. Mey und Mruck (2007) weisen z.B. daraufhin, dass ,,Grounded Theory*
das Ergebnis des Vorgehens, nicht aber das methodische Vorgehen selbst meint. Przy-
borski und Wohlrab-Sahr (2014) schlieBen sich der Problematisierung an und verwen-
den parallel zu Grounded Theory auch den Begriff ,,Grounded-Theory-Methodologie*.
Striibing (2014) versteht die Begriffswahl als absichtliche Doppeldeutigkeit, die ,,auf
Prozess und Ergebnis, auf problemldsendes Forschungshandeln und auf die dabei her-
vorgebrachten gegenstandsbezogenen Theorien® verweise (ebd.: 457). Er pladiert dafiir,
dass es sich nicht um eine Methode oder Methodologie handele, ,,sondern um einen

Forschungsstil“ (ebd., Hervorhebung AB).

Den Theoriebegriff von Glaser und Strauss arbeitet Striibing an der pragmatistischen
Metatheorie der Grounded Theory heraus: Die beiden Autoren verstiinden ,,Theorie*
zum ersten als handlungspraktische Instrumente der Problemldsung im jeweiligen Feld
(ebd.: 467) — was eben auch fiir die anhand der Grounded Theory gebildeten Theorien
in den Sozialwissenschaften gilt. Zum zweiten ist ,,Theorie* fiir die Autoren keine ab-
geschlossene Einheit, sondern ein unabgeschlossener Prozess des Theoretisierens

(ebd.). Diese typisch pragmatistische Perspektive fiithrt Striibing an anderer Stelle
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(2013: 112) mit einem sehr anschaulichen Riickgriff von Strauss und Corbin auf Dewey
vor:

Es ist kein linguistischer Zufall, dass ,Bau‘, ,Konstruktion‘ und ,Arbeit‘ sowohl
einen ProzeB als auch dessen fertiges Ergebnis bezeichnen. Ohne die
Bedeutung des Verbs bleibt die des Substantivs leer. (John Dewey, zit. n.
Strauss & Corbin 1996: 223)

Die Grounded Theory ist also eine Beschreibung methodisch kontrollierter Tatigkeiten

zur Erlangung einer in der Handlungspraxis verankerten Theorie.

b) Erkenntnistheoretische Position

Die erste Monografie von Glaser und Strauss aus dem Jahr 1967 muss als ,,Skizzen-
buch® verstanden werden, in dem zentrale Verfahren der Grounded Theory grob umris-
sen, aber nicht systematisch und theoretisch konsistent dargelegt werden (Striibing
2013: 110). Die Skizzenhaftigkeit und stellenweise Zuspitzung insbesondere methodo-
logischer Grundlagen ist aus der Frontstellung des Buches heraus zu erkldren. Glaser
und Strauss verstanden es als Gegenentwurf zu den in dieser Zeit dominierenden nomo-
logisch-deduktiven Forschungsmodellen der amerikanischen Sozialforschung, die auf
das Testen und Verifizieren von Theorie ausgerichtet war (ebd.). In Abgrenzung zu sol-
chen ,,Grand Theories™ bezeichneten die Autoren ihren Zugang als ,,induktiv®. Diese
Setzung hat zu einigen Missverstdndnissen und Vorwiirfen an das erkenntnistheoreti-
sche Vorgehen der Grounded Theory gefiihrt. Wenig hilfreich war sicherlich auch der
Umstand, dass Glaser in spéteren Schriften einen relativ naiven Induktionismus — bei
dem sich die Theorie aus den Daten ergebe — verteidigte (ebd.: 111), was schlieflich

auch zum Bruch mit Strauss fiihrte.

Die Vorgehensweisen der Grounded Theory sind zwar nicht primér hypothesenpriifend,
sie stellen aber auch nicht auf eine ,reine’ Induktion der Erkenntnis aus der Beobach-
tung des Materials ab — was wissenschaftstheoretisch auch nicht haltbar wire (ebd.).
Sowohl in die Verfahren der Grounded Theory als auch in ihre Metatheorie sind deduk-
tive und induktive Schlussverfahren eingelassen. Schon Dewey hatte beide Erkenntnis-
modi als Zusammenspiel verstanden (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 197). Im
Riickgriff auf einen weiteren pragmatistischen Philosophen, Charles Sanders Pierce,

wird der mit der qualitativen Sozialforschung im Allgemeinen und der Grounded Theo-
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ry im Besonderen verbundene erkenntnistheoretische Modus um die ihn kennzeichnen-
de ,,Abduktion‘ erginzt (z.B. Reichertz 2011). Peirce erklérte Induktion, Deduktion und
Abduktion als drei Phasen des Erkenntnisprozesses. Dieser beginnt mit einer ersten Hy-
pothese, einer ,,educated guess“. Diese Abduktion tiber die (mdglichen) Zusammenhén-
ge im zu untersuchenden Forschungsfeld ist ein Wahrnehmungsurteil, dessen Wahrheit

im Anschluss induktiv oder deduktiv belegt oder zuriickgewiesen werden kann (Przy-

borski & Wohlrab-Sahr 2014: 197).

Unabhingig davon, ob man dieser Konzeption folgt, schldgt der Forschungsprozess der
Grounded Theory selbst eine kontinuierliche Abfolge induktiver und deduktiver Schrit-
te vor. Die induktive Hypothesengenerierung anhand des empirischen Materials soll in
der Grounded Theory im Wechsel mit der Theoriegenerierung und einer dadurch ange-
leiteten Datenerhebung erfolgen. Die Priifung und Zuordnung theoretischer Konzepte
an das Material erfolgt dabei deduktiv: Anhand der bisher gebildeten Theorie wird ent-
schieden, ob ein Fall oder der Aspekt eines Falls zur Erklarungskraft des Modells bei-
tragt. Um der Gefahr einer oberflachlichen Beschreibung der Phdnomene — und damit
dem Verfehlen des Anspruchs der Generierung eines theoretisierenden Zugriffs — zu
entgehen, muss das ,,induktivistische Selbstmissverstindnis® (Kelle 1994: 341) der
Grounded Theory vermieden werden: Beobachtungen konnen tiberhaupt erst erhoben
und zu Daten werden, wenn man sie konzeptionell erschlieBt, ,,d.h. wenn man sich
thnen mit bestimmten Fragen ndhert und sie entsprechend aufbereitet™ (Przyborski &
Wohlrab Sahr 2014: 198). Die Grounded Theory ist also ein Verfahren, das zwischen
der Offenheit fiir Phdnomene in den Daten und konzeptionellen Zugriffen changiert.

Deduktiven Schritten folgen induktive und umgekehrt.

¢) Handlungstheoretische Fundierung

Mit der grundlegenden Prozesshaftigkeit aller Erscheinungen und der Notwendigkeit
threr Bewidhrung in handlungspraktischen Vollziigen sind bereits zwei Merkmale der
pragmatistischen Fundierung der Grounded Theory genannt worden. Ein drittes ist die —
auch durch Auseinandersetzung mit dem Symbolischen Interaktionismus gewonnene —

handlungstheoretische Orientierung des Forschungsstils.
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Wesentlich fiir die (vorgeschlagenen) Vorgehensweisen ist eine Fokussierung auf die
Entscheidungen und Optionen von Akteuren sowie auf deren Bedingungen und Konse-
quenzen (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 199). Zumindest Strauss begriff die
Grounded Theory als methodische Konsequenz aus dem pragmatistischen Handlungs-
modell (ebd.). Dieses Modell versteht Handlungen ebensowenig deterministisch wie
nicht-deterministisch oder ,konstruktivistisch’. Vielmehr werden Handlungen als eine
selegierte Vermittlung zwischen Intentionen und unwillkiirlichen Faktoren beschrieben:

Rather, actors are seen as having, though not always utilizing, the means of
controlling their destinies by their responses to conditions. They are able to
make choices according to perceived options. (Corbin/Strauss 1990: 419)

Ebenso wichtig wie die Akteure sind also die Bedingungen ihres Handelns und die
wahrgenommenen (oder nicht wahrgenommenen) Handlungsoptionen. Die Grounded
Theory rekonstruiert nicht nur diese, sondern auch die unter diesen Bedingungen ge-

troffenen Entscheidungen sowie die daraus resultierenden Konsequenzen.

Diese Orientierung korrespondiert mit der pragmatistischen Perspektive, dass giiltiges —
und damit fiir die Rekonstruktion relevantes — Wissen solches ist, das Handelnde in die
Lage versetzt, sich kompetenter in ihrer Umwelt zu bewegen (Striibing 2014: 461). Die
Grounded Theory nimmt das Handlungsmodell des Pragmatismus also auch erkenntnis-
theoretisch auf: Gegenstandsbezogene Theorien zeichnen sich dadurch aus, dass sie ein
Erklarungspotential besitzen, welches auch fiir die Akteure im untersuchten Handlungs-
feld rezipierbar ist und zu einem verbesserten Verstdndnis ihrer Praxis beitrdgt (ebd.).
Damit erfiillt sie die Grounded Theory das Schiitz’sche Postulat der Addquanz, dem
zufolge die theoretischen Konzepte der verstehenden Sozialforschung auch fiir die all-

tagsweltlichen Akteure selbst verstehbar und verniinftig sein sollen (Schiitz 1971).

2. Prinzipien des Forschungsprozesses nach Grounded Theory

Das Innovative an der Grounded Theory — und bis heute im Vergleich zu vielen anderen
Vorschldgen ein Alleinstellungsmerkmal — ist ihre explizite Betonung des Forschungs-
prozesses, also der empiriegeséttigten Theorieentwicklung anstelle spezialisierter Erhe-
bungsverfahren (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 196). Die Grounded Theory ist

deswegen auch nicht auf bestimmte Materialsorten festgelegt: Interviews, Gruppendis-
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kussionen, Dokumente, Feldbeobachtungen, Briefe, Fotografien, Zeitungsartikel, Fra-
gebogen oder Statistiken konnen und sollen zur Analyse herangezogen werden (ebd.:
195). Dennoch ist die Grounded Theory kein ,bloBes’ Auswertungsverfahren. Sie prob-
lematisiert die Trennung von Auswertung und Erhebung vielmehr: Die ,,Daten der
Sozialforschung werden nicht als objektive Werte verstanden, sondern als ,,das prozess-
hafte Produkt der Interaktion von Forschenden und Feld, die durch die sich ebenfalls
entwickelnde Forschungsfrage als ,Problem* strukturiert wird* (Striibing 2014: 460,
Hervorhebung AB). Der Schwerpunkt liegt auf den Prozessen der Theoriebildung, die
parallel und im Wechsel mit der Erhebung durchgefiihrt werden. Die Grounded Theory
beschreibt Wege und Mittel, ,,die materialen, sozialen und kognitiven Transformatio-
nen, die das Material auf dem Weg vom ,Feld* bis auf den Schreibtisch der Forscherin

durchlauft”, methodisch abzusichern und zu reflektieren (ebd.).

Damit gehen einige Prinzipien einher, die den Forschungsprozess strukturieren, ohne
ihn zu préformieren. Es handelt sich dabei weniger um konkrete Regeln der Analyse
(vgl. dazu II1.3.1) als um ein Gertist aus Verfahrensgrundsétzen, auf die solche Regeln
zuriickgehen. Sie sind daher notwendigerweise nicht einzeln zu denken und nicht ohne
Redundanzen darstellbar; dennoch lassen sich im Riickgriff auf die einschldgige Me-
thodenliteratur drei Prinzipien herausarbeiten: Forschung als iterativer Prozess (a), das
Theoretical Sampling (b) und die daran zum Ausdruck kommende heuristische Funkti-

on von Vergleichsoperationen (c).

a) Forschung als iterativer Prozess

Forschung als Prozess zu verstehen, scheint auf den ersten Blick tautologisch. Die
Grounded Theory leitet aus dieser Annahme aber einige methodische Konsequenzen ab,
die im Folgenden dargestellt werden sollen. Sie bestehen im Wesentlichen in der me-
thodischen Kontrolle von Offenheit und SchlieBung fiir die Theoriebildung sowie in der

Dokumentation und Nutzbarmachung dieses Prozesses fiir die Analyse.

Kennzeichnend fiir den Beginn eines Forschungsprozesses nach der Grounded Theory
ist, dass er seinen Ausgang in einer Irritation, einem konkreten Phdnomen oder einem

forscherischen Problem nimmt. Von diesem Punkt aus formieren sich das Untersu-
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chungsinteresse, der Kontakt mit dem Feld und die Bestimmung wissenschaftlich ange-
leiteter Forschungsfragen in einem gegenseitigen Vermittlungsprozess. Das Forschen
nach der Grounded Theory beginnt nicht erst mit der Bestimmung einer aus der For-
schungsliteratur angeleiteten Forschungsfrage. Vielmehr sollen die Forschenden durch
generative Fragen und ersten Feldkontakt iiber die Forschungsfrage weiter nachdenken
und diesen Prozess auch dokumentieren (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 212). Der
Forschungsprozess ist dabei theoretisch so gerahmt, wie wir es auch schon in Kapitel
I.1 gesehen haben: als ein Prozess der Problemlosung, der ,,von kreativen Losungsan-
sitzen und empirisch-praktischen Uberpriifungsschritten geprigt ist (Strilbing 2013:
112).

Dieses Wechselspiel soll dabei nicht im Nachhinein unsichtbar gemacht werden, son-
dern als Ressource der Forschung und vor allem als methodisch zu kontrollierender
Prozess behandelt werden. Der Forschungsprozess nach Grounded Theory ldsst sich
deswegen als iterativ-zyklischer Ablauf beschreiben:

Am Beginn steht die oft eher noch unscharfe Forschungsfrage, die zur Auswahl
und ersten empirischen Erkundung eines ersten Falles fiihrt. Diese empirischen
Erfahrungen und das dabei generierte Material werden [...] analysiert. Dabei
werden wir in der Regel einerseits auf bekannte, vertraute Phanomene stof3en,
die sich unserem Wissensbestand ohne grof3e Miihe zuordnen lassen; das wéren
dann qualitative Induktionen im Sinne von C. S. Peirce. Wir werden aber —
hoffentlich — auch auf Zusammenhéinge stoBen, die uns zundchst fremd,
ratselhaft oder unverstindlich anmuten und uns vor analytische Probleme
stellen, die abduktive Schliisse erfordern. (Striibing 2013: 127)

Die Stabilisierung der analytischen Probleme und abduktiven Schliisse wird u.a. durch
das Theoretical Sampling (vgl. 1.2.b) erreicht. Fiir den Moment soll der Verweis auf
den zunéchst unscharfen und sich durch (gezielte) Irritationen trichterférmig zuspitzen-
den Forschungsprozess vor allem fiir die Rolle der Forschungsfrage sensibilisieren:
Auch wenn sie zu Beginn eher umfassendes Untersuchungsinteresse denn prézise For-
schungsfrage ist, hat sie von Beginn an notwendige Funktionen. Ohne Frage sind die zu
untersuchenden empirischen Phdnomene analytisch nicht eingefasst und daher in ihrer
Bedeutung fiir das Forschungsproblem unklar. Das Forschungsproblem, das Vorwissen,
die Erfahrungen und die thematischen Interessen der Forschenden sind nicht auszublen-
den, wie manche Darstellung qualitativer Methoden suggeriert. Diese Faktoren bestim-

men, was an empirischen Phidnomenen wahrgenommen wird und worin dessen Rele-

vanz besteht (ebd.: 114).
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Deswegen wird der Forschungsprozess als Ganzes in der Grounded Theory sehr umfas-
send reflektiert und dokumentiert, was schon bei der Formulierung der Forschungsfrage
und der ersten Datenerhebung beginnt (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 191). Bereits
zu Beginn der Analyse sollen zusammenhinge Texte, so genannte ,,Memos®, geschrie-
ben werden (Strauss 1991: 151ff.; Strauss & Corbin 1996: 169ff.). Weil die Theoriebil-
dung als Prozess verstanden wird, ist diese Forderung nur konsequent: Wenn ,,theoriere-
levante Entscheidungen bereits von Beginn der Analyse an getroffen und dann sukzes-
sive weiter entwickelt werden, miissen diese Entscheidungen dokumentiert werden
(Striibing 2013: 125). Die ,,Memos* sind als methodisches Mittel inhaltlich unterbe-
stimmt; es geht darum, vorldufige Texte zu einzelnen Aspekten der Analyse, aber auch
dariiber hinausgehende Fragen zu erstellen. Dabei sollen Ideen, die ,,sich spéter als
brauchbar* erweisen (ebd.), gesichert werden. Ob diese spéter detailliert, zusammenge-
fithrt, oder expliziert und Teil der Theorie werden, entscheidet sich anhand des fort-

schreitenden, theoriegeleiteten Samplings.

b) Theoretical Sampling

Wihrend die Auswabhl der ersten Félle also noch auf Grundlage einer vorldufigen Prob-
lemdefinition getroffen wird, soll das Sampling nach und nach entlang der (zu entwi-
ckelnden) theoretischen Kategorien erfolgen. Theoretical Sampling bedeutet, dass die
weiteren Schritte im Forschungsprozess jeweils am bis dahin erarbeiteten Wissen (und

Nicht-Wissen) gemessen werden sollen.

Hier wird deutlich, dass Grounded Theory fallbasierte Forschung ist. Ein Fall ist dabei
sowohl ein Fall fiir sich, also spezifisch und besonders, als auch Teil eines groBeren
Zusammenhangs, ein Fall von etwas. Der Fall ist zunéchst in sich zu verstehen und dann
als Teil eines tibergreifenden Systems, z.B. sozialer Regeln fiir den betrachteten Wirk-
lichkeitsausschnitt. Die Frage, was ein Fall im Rahmen der durchzufiihrenden Untersu-
chung ist, kann bereits als Teil des Forschungsprozesses verstanden werden. Przyborski
und Wohlrab-Sahr (2014) weisen darauf hin, dass Sampling-Einheiten und Beobach-
tungseinheiten nicht zwangsldufig identisch sein miissen (ebd.: 180). Der Fall im Sinne

der Forschungsfrage kann also sowohl bereits ein konzeptionelles Konstrukt sein, nach
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dem gezielt gesampelt wird, als auch die Bezeichnung fiir die konkrete Beobachtungs-
einheit: So kann die Einheit der Untersuchung ,,Familie* sein, die Beobachtungseinheit

aber in Einzelinterviews mit Familienmitgliedern bestehen (ebd.).

Die Entscheidung fiir die Sampling- und Untersuchungseinheiten kann nicht ohne Feld-
kontakt und nicht unabhingig von konkreten Erhebungen geschehen. Vielmehr miissen
die Auswahl erster Fille, deren Interpretation und die daraus resultierende erste Hypo-
thesenbildung die weitere Fallauswahl anleiten:

Das Theoretical Sampling ist ein Verfahren, bei dem sich der Forscher auf einer
analytischen Basis entscheidet, welche Daten als néchstes zu erheben sind und
wo er diese finden kann. Die grundlegende Frage beim Theoretical Sampling
lautet: Welchen Gruppen oder Untergruppen von Populationen, Ereignissen,
Handlungen (um voneinander abweichende Dimensionen, Strategien usw. zu
finden) wendet man sich bei der Datenerhebung als néichstes zu. Und welche
theoretische Absicht steckt dahinter? Demzufolge wird dieser Prozess der
Datenerhebung durch die sich entwickelnde Theorie kontrolliert. (Strauss 1991:
70)

Strauss verortet die Verkniipfung des durch die Analyse gewonnenen Wissens mit der
weiteren Datenerhebung im Theoretical Sampling spatestens nach der Analyse der ers-
ten erhobenen Fille. Je nach Forschungsfrage, Art der ersten Ergebnisse und angestreb-
tem Projektverlauf muss die Auswahl der nédchsten Félle auf dieser Analyse beruhen.
Soll die Auspragung der Merkmale dieser ersten Fille z.B. weiter spezifiziert werden,
lohnt es sich, homogene Fiélle zum Vergleich heranzuziehen. Sollen die gewonnenen
Konzepte auf ihre Robustheit und Ubertragbarkeit gepriift werden, lohnt es sich, kon-
trastierende Fille zu erheben (vgl. 1.2.c). Ein Beispiel aus dieser Studie lautet, dass
nach den ersten Beobachtungen von Nutzertests in einem eher entwicklungsgetriebenen
Projekt gezielt nach kontrastierenden Féllen gesucht wurde, in denen die angestrebten
Nutzer anders reprisentiert und eingebunden wurden. Eine homogenes Sampling wurde
dagegen angestrebt, als die Sampling-Einheit in epistemischen Praktiken bestand: Dafiir
wurden moglichst dhnliche Beobachtungseinheiten — Sozialrobotikprojekte mit Maschi-

nen in aktiven Nutzertests — gesucht und erhoben.

Der Zyklus aus Erheben, Analysieren, ins Verhéltnis setzen und Auswahl bzw. Erfor-
schung weiterer Fille oder Fallgruppen findet mehrfach statt. Das Kriterium ihrer An-
zahl und Vielfalt ist so pragmatisch wie auf den ersten Blick unbefriedigend: Das Theo-

retical Sampling wird so lange wiederholt, ,,wie es erforderlich ist, um zu einer hinrei-
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chend sicheren Antwort auf die — inzwischen prézisierte — Forschungsfrage zu gelan-
gen* (Striibing 2013: 127). Hinreichend bedeutet dabei, dass die durch die Analyse ge-
fundenen Kategorien validiert sein miissen und es wenig bis keinen Grund zur Annah-
me gibt, dass weitere Erhebungen neue Bestandteile zur Antwort auf die Forschungs-
frage beisteuern wiirden. Glaser und Strauss nennen das Kriterium ,,theoretische Scitti-
gung* (1967: 61f.). Damit verweisen sie auf die angestrebte Form der Generalisierung
(vgl. 1I1.3) des Verfahrens: Ein theoriegeleitetes Sampling ist nicht reprisentativ im
Sinne des nummerischen Schlusses standardisierter Verfahren. Es wird stattdessen die
grundlegenden Muster der Handlungen, Handlungsbedingungen und Problemdefinitio-
nen im untersuchten Kontext aufdecken. Das Schlussverfahren ist gewissermallen in-
haltlich: Die gewonnen Konzepte sollen durch ihre Sattigung im Hinblick auf die For-
schungsfrage reprédsentativ sein, indem sie alle relevanten Aspekte des Phinomens ab-

decken (Corbin & Strauss 1990: 421).

Diese Sampling-Strategie ist in ihrer idealtypischen Darstellung aus forschungsprakti-
schen Griinden nicht immer umsetzbar. Striibing weist z.B. darauf hin, dass die inhaltli-
chen Auswahlkriterien den Erhebungseinheiten hiufig ,,von ,aufen’ nicht anzusehen
sind* (Striibing 2013: 117). Es ist also vor der Erhebung nicht sicher, ob eine Beobach-
tungseinheit tatsdchlich etwas zu den Dimensionen der Analyse beitragen kann, auf-
grund derer sie ausgewéhlt wurde. Auflerdem ist der Feldzugang oft zeitlich oder finan-
ziell so limitiert, dass eine Analyse parallel zur Erhebung nicht zu leisten ist (ebd.).
Aber auch fiir solche Konstellationen ldsst sich nach Grounded Theory vorgehen. Die
Vergleichsdimensionen innerhalb des Materials sind dann eingeschrdankt und miissen
ggf. durch Material Dritter und durch andere Forschungsergebnisse erginzt, oder eben

als eingeschrénkt geséttigte Theorie prasentiert werden.

¢) Methode des Vergleichs

Das idealtypische Ende der Theoretical Sampling-Zyklen ist erreicht, wenn keine neuen
theoretisch relevanten Ahnlichkeiten oder Unterschiede in neu erhobenen Fillen zu fin-
den wiren. Diese Bestimmung verweist auf die grofle Rolle einer ,,Alltagsheuristik*
(Striibing 2014: 463) in der methodischen Anlage der Grounded Theory: Sie besteht in

einem fortgesetzten systematischen Vergleichen auf verschiedenen Ebenen (ebd.). Ver-
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gleiche werden sowohl in der Analyse des einzelnen Falls, als auch im Vergleich der
Fidlle im Material, bis hin zu gedankenexperimentellen Vergleichen zu anderen (mogli-
chen) Dimensionen der Phanomene angestrebt. Der Vergleich dient dabei als methodi-
sches Mittel der Verifizierung von Hypothesen der zu entwickelnden Theorie. Entlang
dem Vorschlag von Przyborski und Wohlrab-Sahr lassen sich in der Grounded Theory
drei StoBrichtungen dieser Hypothesenverifikation ausmachen:

[Dlie Verifikation einer Hypothese am Einzelfall bzw. an der empirischen
Konstellation selbst, d.h. der Nachweis, dass ein Zusammenhang sich bei
diesem Fall/dieser Konstellation nicht nur zufillig an einer Stelle bzw. einmal
zeigt, sondern fiir den Fall/die Konstellation als solche(n) typisch ist; b) die
Verifikation einer Hypothese an anderen Féllen/anderen Konstellationen, d.h.
der Nachweis, dass ein Zusammenhang nicht nur fiir einen Einzelfall/eine
einzelne Konstellation gilt, sondern bei einer Reihe von Féllen/Konstellationen
in strukturell gleicher Art wieder auftaucht; sowie c) die Verifikation einer
Hypothese ex negativo, d.h. anhand von systematisch anders gelagerten
Fallen/Konstellationen, die aber in einem bestimmten, klar benennbaren
Zusammenhang, z.B. in einem antithetischen Verhidltnis oder in einem
Spiegelverhéltnis zur Ausgangshypothese stehen. (Wohlrab-Sahr & Przyborski
2014: 203)

Konzepte und theoretische Vermutungen werden zunédchst am konkreten Fall, anhand
dessen sie gebildet wurden, tiberpriift. Der Vergleich lduft hier also entlang der Fall-
struktur: Dabei kann z.B. gefragt werden, unter welchen Bedingungen das Beobachtete
im Fall auftritt. Anschlieend konnen im Fall andere Stellen oder Momente mit densel-
ben oder dhnlichen Bedingungen gesucht werden, um zu tiberpriifen, ob sich das Muster
dort erneut realisiert hat. Es lieBe sich auch fragen, ob ein beobachtetes Muster unter
allen Bedingungen dieselben Konsequenzen hatte. Wenn das nicht der Fall ist, lassen

sich aus den Abweichungen Situations- oder Milieuspezifiken des Musters ableiten.

Die auf diese Weise gepriiften und angepassten Konzepte miissen im Folgenden im Ma-
terial, also an anderen Fillen, gepriift werden. Dabei kommen — wie schon beim Theo-
retical Sampling gesehen — sowohl minimal kontrastierende als auch maximal kontras-
tierende Vergleiche zum Einsatz. Die Minimierung von Unterschieden im Vergleich
dient der Ausarbeitung und Validierung theoretisch relevanter Kategorien. In einem Set
gleichartiger Fille lassen sich vor allem die Eigenschaften bestimmen, die tiber alle Fal-
le hinweg weitgehend stabile Auspragungen aufweisen und damit den Kern des theore-

tischen Konzeptes bilden (Striibing 2013: 115).
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Die Maximierung der Unterschiede im Vergleich dient der gezielten Suche nach Hete-
rogenitit und Varianz der Konzepte. Es handelt sich dabei um eine Uberpriifung der
vorldufigen Theoretisierung: ,,Wie weit trdgt das bisher ausgearbeitete Konzept, in wel-
chen Konstellationen trigt es, und ab wann wird eine Modifikation welcher Art erfor-
derlich?* (ebd.) Wihrend die minimale Kontrastierung der Ausarbeitung des Konzepts
diente, soll der maximal kontrastive Vergleich aufzeigen, wo es nicht funktioniert und
auch Hinweise auf alternative Konzepte liefern. Der maximale Kontrast kann auch iiber
gedankenexperimentelle oder von Forschungsliteratur angeleitete Vergleiche zu anderen

(moglichen) Dimensionen der Fille erfolgen.

Eine Forschung, die sich am Stil der Grounded Theory orientiert, muss also die einzel-
nen Fille und Konzepte ihres Materials bestdndig zueinander in Beziehung setzen. Ver-
gleichsoperationen kommt dabei eine zentrale Bedeutung zu. Die systematische Suche
nach Gemeinsamkeiten und Unterschieden vor dem Hintergrund der sich dadurch prézi-
sierenden Forschungsfrage ist das wesentliche analytische Merkmal des Vorgehens, wie

wir auch an der Auswertungsmethode des Kodierens sehen werden (I11.3.1).

3. Darstellung des Vorgehens der Studie

Das Vorgehen der vorliegenden Studie ist an den dargestellten metatheoretischen
Grundlagen und iibergreifenden Prinzipien der Grounded Theory ausgerichtet. Dies
betrifft sowohl das konkrete Vorgehen in der Analyse als auch die Anlage des For-
schungsprojekts selbst. Die bereits vorgestellten Ergebnisse sind ebenfalls Implikatio-
nen der dargestellten Prinzipien von Grounded Theory. Die Konzeption des Handelns
der Forschenden als Problemldsungshandeln entspricht der Handlungstheorie der
Grounded Theory (II.) AuBlerdem erfolgte die Rekonstruktion der grundlegenden Prob-
lemstellung des Feldes so, wie sie sich vor allem fiir die Forschenden selbst darstellt
(I). Im Folgenden sollen zwei weitere Aspekte des Vorgehens entlang der Grounded
Theory herausgearbeitet werden, die in der Darstellung der Ergebnisse ansonsten nicht
sichtbar werden wiirden: die Strukturierung des Forschungsproblems entlang der Inter-

aktion mit dem Feld sowie die Kriterien des Sampling-Prozesses.
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Das Forschungsinteresse am Umgang mit dem Sozialen in der Sozialrobotik erwuchs
aus einer Literaturrecherche zum Einsatz von Robotern in Museen. Anhand der Verof-
fentlichungen und erster Experteninterviews lieen sich unterschiedliche Dimensionen
des Phanomens ausmachen: die Rolle kognitivistischer und biomimetischer Metatheo-
rie, technische Operationalisierungen von ,sozialen Faktoren” wie endliche Automaten
zur Simulation von Gefiihlszustinden, die Differenz zwischen vorbereiteter Mensch-
Roboter-Interaktion und ,in freier Wildbahn’ resultierender Mensch-Roboter-
Interaktion, Annahmen der Entwicklerinnen und Entwickler, etc. Diese teils intervenie-
renden Dimensionen des sozialen Phdnomenbereichs Sozialrobotik standen zu Beginn
des Forschungsprojekts noch ungeordnet nebeneinander. Die Strukturierung des For-
schungsproblems als Problemlésungshandeln von technikwissenschaftlich Forschenden,
die mit sozialen Alltagswelten konfrontiert sind, erfolgte durch Feldkontakte. Anhand
ethnografischer Feldstudien in konkreten Arbeitsgruppen wurde deutlich, dass eine we-
sentliche Differenz zwischen der an den Verdffentlichungen und Selbstzeugnissen be-
obachtbaren Theoriepraxis und der forschenden Alltagspraxis besteht. Diese Beobach-
tung gelang im Wechselspiel aus ersten Feldaufenthalten — bei Workshops, auf Konfe-
renzen und durch Experteninterviews — sowie in Auseinandersetzung mit herangezoge-
ner Literatur zu historisch &hnlichen Phdnomenbereichen wie z.B. den Expertensyste-
men der KI-Forschung (vgl. 1.3). In dieser ersten Phase der Interaktion mit dem Feld,
die sich iiber einen Zeitraum von etwa 10 Monaten erstreckte, formte sich das Untersu-
chungsinteresse zu einer Problemdefinition, die zur Grundlage des Theoretical Samp-
lings werden konnte: Durch welche Praktiken ndhern sich Forschende in der Sozialro-
botik den angestrebten Nutzern und der Mensch-Roboter-Interaktion? Mit dieser Prob-
lembestimmung ging auch eine Anpassung der Erhebungsmethoden einher, die sich
nicht auf das Studium von Fachliteratur und narrative Interviews beschrianken konnten.
Stattdessen war deutlich geworden, dass die Praxis und die Orte der Praxis der Sozial-

robotik offenbar eigenen, sprachlich oft nicht explizierten RegelméBigkeiten folgen.

Als Einheit des Samplings wurde dementsprechend die problemlésende Auseinander-
setzung von Sozialrobotik-Forschenden mit sozialen Phédnomenen festgelegt; als Be-
obachtungseinheit galt fortan das alltdgliche Handeln in Sozialrobotik-Laboren. Ausge-
hend von dieser — damals vorldufigen, letztlich resultierenden — ndheren Bestimmung

des Problems wurden in einem ersten Sampling-Zyklus Fille zur Erhebung gesucht.
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Anders als in den ein- bis zweitidgigen Feldaufenthalten zu Anldssen wie Tagungen und
verabredeten Interviews sollte dabei die alltdgliche Forschungspraxis in den Blick gera-
ten. Aus forschungspraktischen Griinden konzentrierte sich der erste Zyklus des Theo-
retical Sampling auf europdische Forschungsprojekte. Das Resultat waren drei fokus-
sierte Feldaufenthalte von jeweils fiinf Tagen Dauer in mittel-, west- und nordeuropéi-
schen Sozialrobotikprojekten, die zwischen Frithsommer und Herbst 2013 absolviert
wurden. Vor Ort wurden neben den alltidglichen Praktiken in den Laboren auch weitere
Aktivitdten begleitet und dokumentiert: universitire Lehrveranstaltungen, Teambespre-
chungen, offentliche Vorfithrungen, Vortrage innerhalb der Universitit, gemeinsame
Mittag- und Abendessen, Treffen mit Projektpartnern, etc. Diese Breite war methodisch
notwendig, um herauszufinden, welche der beobachtbaren Praktiken fiir die soziale
Einbettung und Gestaltung der Maschinen tatsidchlich wirksam werden. Auflerdem wur-
den so die Beziehungen der beobachteten Forschenden zu ihren Kolleginnen und Kolle-

gen und ihre Rolle in den universitiren Forschungszusammenhéngen sichtbar.

In einem zweiten Zyklus wurde dann gezielter nach den ersten beobachteten epistemi-
schen Praktiken gesampelt. Fiir einen dreimonatigen Feldaufenthalt in den USA wurden
Sozialrobotikprojekte recherchiert, die empirische Nutzertests durchfiihren. Die Ent-
scheidung fiir US-amerikanische Forschungszusammenhénge fiel dabei aus zwei Griin-
den: Zum einen sollte das Sample im Hinblick auf die organisatorischen und finanziel-
len Bedingungen der Forschung kontrastiert werden.”* Zum anderen ergab sich durch
den fortschreitenden Feldkontakt die Gelegenheit, Gast in Forschungszusammenhingen
zu sein, die im Hinblick auf feldspezifische Kriterien wie Ressourcen-Ausstattung, Pub-
likationsstirke und auch mediale Bekanntheit zu den internationalen Zentren der Sozial-
robotikforschung gezdhlt werden koénnen. Diese beiden Sampling-Kriterien hitten auch
die Erhebung in japanischen Sozialrobotikprojekten nahe gelegt, die aus forschungs-
praktischen Griinden jedoch nicht moglich waren. Ein kulturvergleichendes Vorgehen
zwischen Japan und ,westlichen’ Forschungslinien, das anhand bestehender For-
schungsliteratur durchaus interessante Ergebnisse versprochen hitte (Sabanovi¢ 2006),
schied daher als Kern der Analyse aus. Durch die Anlage des zweiten Sampling-Zyklus

wurde vielmehr der Fokus auf europidische und US-amerikanische Sozialrobotikfor-

* Es stellte sich heraus, dass die US-spezifischen Forderbedingungen (vgl. IV.2) fiir die epistemischen
Praktiken dieselben iibergreifenden Folgen haben, wie fiir EU-Projekte (vgl. V.1).
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schung gelegt. Innerhalb dieses Materials lieBen sich keine wesentlichen kulturellen
Unterschiede im Hinblick auf die Forschungsfrage beobachten.” Die kulturelle Spezifik
bestand vielmehr in einem gemeinsamen genealogischen Erbe der Definition von Robo-
tern als Universalwerkzeuge (vgl. IV.). Darliber hinaus zeigten sich unterschiedliche
Typiken von Zielen und die damit verkniipften Naherungsweisen (vgl. V.), sowie kon-
krete epistemische Praktiken des Umgangs mit sozialen Phanomenen und technischen

Bedingungen (vgl. VL.).

Im Rahmen des zweiten Sampling-Zyklus wurden tiber drei Monate hinweg Feldstudien
an drei Universitdtsstandorten in den USA durchgefiihrt. Vor Ort fanden weitere Aus-
wahlprozesse statt —, vorrangig danach, ob und wie Forschende kiirzlich, bald, derzeit
oder tiberhaupt an sozialen Fragestellungen arbeiteten. Diese Auswahl verlief im Hin-
blick auf die Ausrichtung der Gruppen kontrastiv, um die erarbeiteten Konzepte aus der
Analyse der ersten Erhebungsphasen zu hirten. Die Auswahl der Gespriachspartner fiir
die Experteninterviews (vgl. I11.2.2) verlief teilweise parallel dazu, teilweise nach dem
Gatekeeper-Prinzip. Meist wurden mir nach meiner Ankunft fiir mein Untersuchungsin-
teresse lohnenswerte Gesprichspartner empfohlen. Diese gaben mir hiufig einen Uber-
blick liber weitere Personen vor Ort bzw. an anderen Universitdtsstandorten — sowohl
fiir solche, die sie personlich kannten, als auch fiir solche, die ihnen durch Veroffentli-

chungen und Konferenzen bekannt waren.

Insgesamt wurden auf diese Weise sechs Universitdtsstandorte in Europa und den USA
fiir Feldaufenthalte von fiinf bis 30 Tagen Dauer aufgesucht. Dabei wurden iiber 80
Seiten Feldprotokolle angefertigt, aus denen spéter Beobachtungsprotokolle zur Inter-
pretation gewonnen wurden. Dariiber hinaus wurden mit etwa 100 Forschenden lédngere
Gespriche gefiihrt und protokolliert. 36 dieser Gesprache wurden explizit als Experten-
interviews ausgewiesen, mit Zustimmung der Interviewten aufgezeichnet und nach den

Feldaufenthalten transkribiert. Diese Gespriche dauerten i.d.R. 30 bis 90 Minuten.

% Fiir andere Forschungsfragen, wie z.B. die diskursive Einbettung des eigenen Forschungsprojekts in
iibergreifende Visionen von KlI-Forschung, zeigen sich solche Unterschiede, wie Bopp und Bdohle
(2014) empirisch herausgearbeitet haben.
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Wie an der bisherigen Beschreibung deutlich wurde, war dieses Vorgehen von einer
hohen Kooperationsbereitschaft und Zuginglichkeit der Forschenden geprégt. So dufler-
ten sie in den allermeisten Fillen ein hohes Interesse an der tibergreifenden Forschungs-
frage der Untersuchung. Diese wurde den Ansprechpartnerinnen und -partnern im Feld
— hdufig in einer alltagssprachlichen Umschreibung, wie ,,Ich erforsche, wie Sozialrobo-
tik mit dem Sozialen umgeht™ — transparent gemacht. Den Beforschten war also be-
wusst, dass ihre Arbeit Gegenstand meiner Forschung ist.’® Diese Offenheit war einer-
seits notwendig, um die Genehmigungen zu den Feldaufenthalten zu erhalten. Anderer-
seits entsprach sie auch der Beziehung zwischen den Beforschten und mir. Es handelte
sich zumeist um ein kollegiales Verhéltnis. Den Forschenden im Feld war mein Interes-
se oft plausibel, und obwohl ihr konstruktives Handeln von anderen Relevanzen und
Bedingungen geprdgt war als mein rekonstruktives Anliegen, verstanden viele Be-
forschte die Fragstellung dieser Arbeit als wichtige Perspektive auf das Feld ihrer Pra-
xis. Die Prézisierung der Forschungsfrage im Hinblick auf epistemische Praktiken wur-
de dagegen nur selten, auf explizite Nachfragen hin und meist in ldngeren Gesprichen

privaten Charakters thematisiert.

Dieses Verhiltnis zu den Beforschten ist zu groflen Teilen Ergebnis der spezifischen
Konstellation von Wissenschaftsforschung in einem sozialwissenschaftlich informierten
Bereich. Es spiegelt aber auch eine angestrebte Qualitdt der zu entwickelnden Theorie
wider. Diese soll sich auch entlang der Relevanzen der Sozialrobotik-Forschenden be-
wihren. Sie rekonstruiert das Handeln der Akteure im Feld nicht nur, sondern muss
diesem auch addquat konzipiert sein. Diese Bewédhrung steht im Prozess des Schreibens
dieser Arbeit zu groflen Teilen noch aus. Gleichzeitig sind durch gemeinsame Vortriage
fiir und mit Forschenden aus der Sozialrobotik schon kleinere empirische Beweise er-
bracht worden, dass das hier dargestellte Vorgehen und seine Ergebnisse auch die Pra-
xis der Forschenden informieren kann. Damit schlie3t sich gewissermallen der Kreis des
am Feld und in der Interaktion geformten Forschungsproblems: Die darauf gefundenen

Antworten sollen in das Feld zuriickflief3en.

3% Ein 4lterer Professor in den USA stellte mich seinen Doktoranden scherzhaft, aber dennoch treffend,
folgendermalien vor: ,, This is Andreas, he’s from Germany and he’s an anthropologist. So be careful
what you say, he might be researching you.” (Feldtagebuch 30.03.2014) Diese etwas ungliickliche
Vorstellung konnte durch die Teilnahme an den Alltagspraktiken der Forschenden in den folgenden
Tagen normalisiert werden, sodass eine ethnografische Erhebung moglich war.
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2. Ethnografie und narrative Experteninterviews

Wir haben gesehen, dass es nach der Grounded Theory erkenntnistheoretisch schwierig
ist, Erhebungs- und Auswertungsverfahren methodologisch getrennt zu betrachten. Da
Erhebungsmethoden aber schon Zugidnge, Hypothesen und Strukturierungen des zu Be-
obachtenden in sich tragen, erfordern sie explizite Reflexion. Diese soll durch die Dar-
stellung der Methodologie und Methode sowie der konkreten Anwendung dieser Ver-
fahren erfolgen.

Wie es der Forschungsstil bereits nahe legt, verlief die Wahl der Erhebungsinstrumente
— Ethnografie und Experteninterviews — pragmatisch und problemzentriert. Die Ent-
scheidung fiir ihre Verwendung wurde entlang der Forschungsfrage, den Gegebenheiten
im Feld und nicht zuletzt aufgrund der Vorkenntnisse des Forschenden getroffen. Als
Ergebnis dieses Prozesses wurden auf Grundlage einer kulturalistischen Analyseeinstel-
lung fokussierte Ethnografien durchgefiihrt (2.1). Die aufgezeichneten Gesprache kon-
nen als narrative Experteninterviews bezeichnet werden. Damit wird sowohl auf eine
bestimmte Form von Wissen als auch auf den spezifischen Modus seiner Hervorbrin-

gung verwiesen (2.2).

1. Ethnografie

Die Ethnografie ist nicht eine Methode mit einer in sich geschlossenen Methodologie.
Ethnografische Methoden bestehen vielmehr in den spezifischen Relationen der For-
schenden zum Forschungsfeld, d.h. in einem Wechselverhiltnis aus Teilnahme und
,Distanznahme* (Kalthoff 2003: 75). In ihrer voraussetzungsirmsten Form, als teil-
nehmende Beobachtung an sozialen Praktiken, ist sie eine Grundtechnik qualitativer
Forschung, die dem Kontakt zum Feld, dem Erkennen und Erleben seiner Strukturen
und Relevanzen dient (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 39ff)). In einer vorausset-
zungsreichen Form versteht man darunter den mindestens 12-monatigen Aufenthalt in
einer ,fremden’ Kultur, in dessen Verlauf der/die Forschende zumindest temporar Teil

der beforschten Gruppe wird.
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Gemeinsam ist allen Anwendungen zwischen diesen Polen das Ziel der Ethnografie:
Zusammenhinge entdecken, die man ohne die Teilnahme daran nicht (oder nicht so
schnell) verstehen wiirde (Amann & Hirschauer 1997: 8). Dieses Entdecken erfolgt tiber
die Teilnahme an Praktiken und Ereignissen des zu beforschenden Feldes. Das Verhélt-
nis aus Beobachtung und Teilnahme kann dabei changieren; es sind auch Erhebungen
vorstellbar, bei denen die Rolle des Ethnografen als Forschendem zunéchst unklar blei-
ben muss. Einen Mittelweg wiéhlte Erving Goffman fiir seine Studie tiber die Bewohner
einer abgelegenen Shetland-Insel (Burns 2002): Er kam als Gast auf die Insel und wur-
de zunichst kritisch bedugt, da sich niemand einen Reim auf seine Absichten machen
konnte. Uber Monate hinweg nahm er an den regelmiBigen sozialen Zusammenkiinften,
z.B. einer Billard-Runde im Gemeindesaal, teil und nahm so eine eigene Rolle im sozia-
len Geflige ein. Man kann sagen, er lebte mit der dortigen Gemeinschaft statt in ihr
(Winkin 1999). Dass er damit dennoch ein Teil derselben wurde, zeigt sich u.a. daran,
dass er sich im Laufe der Zeit den Spitznamen ,,Peerie Goffman* einhandelte, zu

Deutsch etwa ,,Goffman mit den kurzen Beinen® (ebd.).

Obwohl die Anwesenheit und Teilnahme am Feld u.U. nicht trivial herzustellen und in
jedem Fall eine fordernde Unternehmung ist, macht sie nur einen Teil der Datenerhe-
bung aus. Ethnografie besteht aus unterschiedlichen Dokumentations- und Schreibak-
ten. Das Beobachten im Feld darf und soll naiv-registrierend erfolgen, muss aber von
Phasen der methodisch kontrollierten Reflexion begleitet sein. Dafiir verwenden ethno-
grafische Forscherinnen und Forscher verschiedene Instrumente (technische Dinge in
Rheinbergers Sinn): Notizbiicher, Stifte, Schrift, technische Aufzeichnungsgerite, aber
auch die eigene Wahrnehmung und die Erinnerung — also ihren leiblichen Korper und
ihre soziale Person (Kalthoff 2003: 73). Wie und wann diese Aufzeichnungsinstrumente
zum Einsatz kommen, ist je nach Forschungsanliegen und Art der Ethnografie unter-
schiedlich. Goffman bspw. lehnte es strikt ab, in Anwesenheit der Inselbevolkerung
Notizen zu machen (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 52). Wie viele Ethnografen re-
kapitulierte und notierte er seine Erlebnisse am Ende des Tages, wobei ihm auch selbst

angefertigte Fotografien halfen.

Um die fiir diese Studie durchgefiihrten ethnografischen Erhebungen zu bestimmen (c),

sollen hier zwei methodische Beitrdge zur Ethnografie als soziologisches Erhebungs-
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instrument vorgestellt werden. Zum ersten wird die Funktionsweise der Ethnografie
anhand von Amanns und Hirschauers kulturalistischer Erklarung hergeleitet (a). Zum

zweiten wird Knoblauchs Vorschlag einer fokussierten Ethnografie diskutiert (b).

a) Fremdheit als Schliissel

Der methodologische Schliissel ethnografischer Erhebungen ist der Umgang mit
Fremdheit. Das ist zum einen aus der Geschichte ethnografischer Methoden heraus zu
erkldren, die urspriinglich dazu dienten, europédischen Forschern pazifische und anders-
artig fremde Gesellschaften verstidndlich zu machen (z.B. Malinowski 1985) — was nicht
ohne kolonialistische AnmaBungen blieb. ,Das Fremde’ wurde in den 1930er und
1940er Jahren aber auch vermehrt zum Anlass der Erforschung unbekannter Lebenswel-
ten und Milieus ,vor der Haustiir’, wofiir die Studie zur Bostoner ,,Street Corner

Society* beispielhaft steht (Whyte 1993, Anderson 2014).

Diese Hinwendung zur Eigenlogik von Gruppen und Feldern innerhalb westlicher Ge-
sellschaften ldsst sich als ,theoretischer und methodischer Kulturalismus® verstehen
(Amann & Hirschauer 1997: 11). Theoretisch hebt dieser nicht nur in der soziologi-
schen Forschung zunehmend populdre Zugang auf gelebte Sozialpraxis ab, die metho-
disch mit der ethnologischen Leitdifferenz von Fremdheit und Vertrautheit bearbeitet
wird. Fremdheit muss dabei von den Forschenden hergestellt werden. Dieses ,,Othe-
ring* besteht vor allem im Problematisieren des Selbstverstindlichen als aullergew6hn-
lich: Die Regeln der Herstellung und Funktionsweise von kleinen sozialen Welten sind
thren Bewohnern selbstversténdlich und implizit; die Ethnografie kann diese aber nur

entdecken, wenn sie sie befremdet. Das Implizite muss dabei expliziert werden.

Das geht mit einer spezifischen Form der Belastung und Herausforderung fiir die For-
schenden einher:

Ethnografisch arbeitende Forscherinnen liefern sich in einer besonderen Weise
ithrem Untersuchungsfeldern aus: Die - manchmal fundamentale -
Verunsicherung, wie man sich in einem fremden Feld zu bewegen und seine
AuBerungsformen zu verstehen hat, ist ein gesuchter Zustand, durch den der
Blick auf die Lebens- und Organisationsweise des Feldes gescharft wird.
(Amann & Hirschauer 1997, 19)
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Verunsicherung wird also zum analytischen Mittel. Das Othering besteht nicht selten in
Erfahrungen des Scheiterns oder Nicht-Gelingens seitens der Forschenden im zu unter-
suchenden Feld. Diese diirfen aber nicht minimiert und ausgeblendet werden, sondern
werden wiederum zur Ressource der ethnografischen Erhebung. Ohne die Bereitschaft,
sich dieser Verunsicherung auszusetzen, kann eine ethnografische Erhebung kein vali-

des Wissen erarbeiten, so die These.

Zwingende Voraussetzung dafiir ist es, vor Ort zu beobachten und zumindest zum Teil
an den Praktiken zu partizipieren. Diese Ortlichkeit der alltagspraktischen Anwendung
betrifft nicht nur die konkreten Erhebungsmittel (die Beobachtung wird dem Interview
vorgezogen), sondern auch die methodischen Entscheidungen iiber den weiteren Ver-
lauf der Studie. Das konkrete Feld und die darin beobachtbaren und zuginglichen Prak-
tiken legen zu einem groflen Teil fest, was in eine ethnografische Studie einflieen kann
und wie sich die Forschungsfrage zuspitzt. Gleichzeitig wird versucht, den Forschungs-
prozess moglichst lange flexibel zu halten und fiir neue Irritationen aus dem Feld emp-
fianglich zu sein. Wie jedes qualitative Vorgehen konstruiert die Ethnografie ihr For-

schungsfeld im Prozess des Forschens.

Um diese Irritationen zu ermoglichen und methodisch kontrolliert fruchtbar zu machen,
erfordert die Ethnografie vom Forschenden eine Dynamik zwischen Inklusion und Ex-
klusion in seinem Forschungsfeld. Das betrifft einerseits den Grad der Inklusion, der die
Teilnahme und Empathie fiir die Subjekte der Forschung erméglichen muss, gleichzei-
tig aber nicht zu einem unreflektierten ,Aufgehen’ im Feld fiihren darf (,,going native®;
Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 44-49). Das Methodische an der ethnografischen
Erfahrung (Amann & Hirschauer 1997: 28) besteht auch im regelmiBigen Zuriickziehen
aus dem Feld. Durch die Arbeit an den Protokollen und das Explizieren des Erlebten,
z.B. in Interpretationsgruppen oder Vortrdgen, wird wieder eine Distanz zum Gegen-
stand aufbaut: ,,Dem ,going native’ wird ein ,coming home’ entgegengesetzt, das dem
Individualismus der Datengewinnung einen Kollektivierungsprozell entgegen setzt™
(ebd.: 28). Dieses Anndhern und wieder Entfernen vom Untersuchungsgegenstand 1ésst
sich mit der Pendelbewegung von Erhebung und Auswerten nach den Prinzipien der

Grounded Theory (vgl. II1.1.2) vergleichen.
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An diesen Hinweisen zur Rolle der Forschenden wird deutlich, dass diese in der Ethno-
grafie keine neutralen Berichterstatter sind. Eine Abbild-Theorie zwischen dem Feld
und seiner Erforschung wire wissenschaftstheoretisch naiv. Das hdufig angesprochene
Problem einer moglichen ,Verzerrung’ der Daten durch die Forschenden verkennt des-
halb auch das Instrument der Ethnografie: Der Forschende liefert keinen stellvertreten-
den Text fiir die Eigenschaften der beforschten Kultur. Deren Reprisentation entsteht
erst mit dem Schreiben von den Feldprotokollen bis hin zum verfertigten ethnografi-
schen Text (Kalthoff 2013: 88). Ethnografische Notizen enthalten ,,Spuren des Sozialen
in der Wahrnehmung und Erinnerung der Ethnografin® (ebd.: 78, Hervorhebung AB).
Die Notizen sind bereits Selektionen. Sie geben nicht Geschehens wieder, sondern be-
stehen in einer mehrfachen Strukturierungsleistung, die das Geschehene, das eigene
Beobachten und das Verstehen selektiv thematisiert. In einer Ethnografie sprechen die
sozialen Ereignisse nicht, sondern sie werden von den Beobachtern zum Sprechen ge-

bracht.

Eine wesentliche Technik dafiir ist die Explizierung von Wissen, das den Beobachteten
u.U. selbst nicht explizierbar ist. Es handelt sich dabei z.B. um Wissen, das in Intuition
oder Expertise verkorpert ist. Eine Ethnografie registriert nicht nur das explizite und
diskursive Wissen; auch das ,,stumme Wissen* wird beschreibend expliziert (ebd.: 74):

Das Ziel der Ethnografie besteht darin, die Stimme und das Handeln, das
diskursiv verfiigbare und das stumme Wissen, soziale Praktiken und ihre
Implikationen sowie die Bedeutungen dieses Handelns und Sprechens zu
Papier zu bringen und in der schriftlichen Re-Prédsentation der anderen Kultur
die Position des Beobachters zweiter (oder gar dritter) Ordnung einzunehmen.
(ebd.: 86)

Die Instrumente der Ethnografie sind also einerseits die Sprache und Ausdrucksfihig-
keiten der Forschenden und zum anderen die Erkenntnismittel des Fremdverstehens, die
auch auf das eigene Verstehen angewandt werden miissen. Die Forschungspraxis be-
steht aus zunéchst einer Beobachtung erster Ordnung im Feld, auf die die ethnografisch-
soziologische Analyse folgen muss, in der — durch verschiedene Schreib- und Reflexi-

onspraktiken — eine Beobachtung zweiter Ordnung eingenommen wird.
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b) Fokussierte Ethnografie

Knoblauch kniipft an das soziologische Verstindnis der Ethnografie an und macht mit
der ,,fokussierten Ethnografie* — die zeitlich kiirzer und ausgewéhlter in einzelne Fille
gehen soll — zwei Vorschldge: einen methodologischen und einen methodischen. Der
methodologische Vorschlag besteht in einer ,,entschieden konstruktivistisch[en]* Posi-
tionierung (Knoblauch 2001: 135). Knoblauch fokussiert damit auf Analyseeinheiten
aus sozialkonstruktivistischen und wissenssoziologisch-hermeneutischen Forschungs-
richtungen, die u.a. an Berger & Luckmann (1999 [1966]) anschlieBen. Anders als in
den ethnologischen Urspriingen der Ethnografie geht es ihm nicht um Gemeinschaften,
sondern um ,,Handlungs- und Kommunikationszusammenhénge® (Knoblauch 2001:
137). Die fokussierte Ethnografie interessiert sich fiir Handlungstypen, Formen der

Problembearbeitung und Interaktionsmuster (ebd.).

Im Zuge dieses Arguments problematisiert Knoblauch zwei methodologische Annah-
men. Zum einen sei der ,,Blick des Fremden* in soziologischen Ethnografien von Ge-
sellschaften ,vor der Haustiir’ nicht nur schwerer herzustellen, sondern im Feld auch gar
nicht notig. Im Gegenteil konne die Ethnografin auf eigene Erfahrungen und Wissens-
bestidnde iiber die sozialen Regeln der (gemeinsamen) Gesellschaft zuriickgreifen und
diese anwenden, vor allem, um den Feldkontakt herzustellen (ebd.: 134). Das beschrie-
bene ,,Othering® sei dagegen ,,lediglich hinsichtlich des fokussierten Aspektes der Un-
tersuchung vonnéten und stelle sich ,,schon durch seine mikroskopisch feine Auflo-
sung ein® (ebd.). Auch die Natiirlichkeit der Beobachtung relativiert er fiir die Begriin-
dung der fokussierten Ethnografie. Sie konne auch auf Interviews, vereinbarte Termine
und sehr kurze Feldaufenthalte zuriickgreifen, da dieses Prinzip nicht erkenntnistheore-
tisch, sondern methodisch wirke. Das Kriterium der ,Natiirlichkeit beziehe sich vor
allem auf zwei Merkmale: zum einen, dass die aufgezeichnete Situation auch ohne den
Beobachter und die Aufzeichnungsinstrumente stattgefunden hitte, und zum anderen,
dass das Problem (der Forschungsfrage) auch eine Relevanz und Addquanz im beobach-

teten Feld hitte (ebd.).

Diese beiden Einschridnkungen setzen sich weniger von der bestehenden Praxis der (so-

ziologischen) Ethnografie ab als von einem eher allgemeinen Verstidndnis von Ethno-
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grafie. Im Detail lieBe sich auBerdem streiten, ob nicht auch schon ein ,,Othering* not-
wendig sei, um die Beobachtung im Feld auf die ,richtigen’, weil spéter in der Analyse
relevanten, Félle zu richten sei. Im Grunde betont Knoblauch jedoch eben diese Fokus-
sierung: Die Ethnografie benétige nicht unbedingt zwolf Monate Feldaufenthalt, um die
zu erforschenden Praktiken zu rekonstruieren. Der Fokus der Auslegung der Methode
liegt damit weniger auf dem Ethnografen als erfahrendem Subjekt, als auf den Subjek-
ten der Forschung: Ziel ist es, ihre Wissens- und Erfahrungsstrukturen zu rekonstruie-
ren, ,,die den Sinn ihrer Handlungen konstituieren® (ebd.), und die situative Konstrukti-

on der Wirklichkeit in den beobachteten Handlungen nachzuzeichnen.

Knoblauchs Vorschlag zur methodischen Durchfiihrung der fokussierten Ethnografie
lehnt sich u.a. an Ethnografien aus der Systementwicklung in der ,,Computer Supported
Cooperative Work* an (Hughes et al. 1994). Kernunterschiede zur ,klassischen’ Ethno-
grafie sind der unterschiedliche Zeitaufwand und die (durch das Sampling angeleiteten)
Wechsel der Erhebungsorte. Anstatt in die fremde Lebenswelt einzutauchen, sollen die
Forschenden diese gezielter auswihlen sowie kiirzer, aber intensiver und gerichteter

erforschen (Knoblauch 2001: 129).

Dieser Zeitgewinn soll auch wesentlich dadurch ermdoglicht werden, dass der Feld-
aufenthalt der Aufzeichnung von Video- und Audiomaterial dient, auch durch mehrere
Forschende parallel. Die ersten Analyse- und Verdichtungsschritte konnen anhand des
aufgezeichneten Materials auch nachtréglich erfolgen. Diese Form der Ethnografie setzt
dabei stirker auf die intersubjektive Nachvollziehbarkeit des Materials (Notizen, Proto-
kolle). Knoblauch konzipiert die fokussierte Ethnografie, unabhingig von der Anzahl
der Erhebenden im Feld, notwendigerweise als Gruppenprozess, im Gegensatz zur her-
kommlichen Ethnografie, die ,,bis zur Fertigstellung der Texte ein sehr solitdrer Prozef3
ist“ (ebd. 131). Unter Einbezug mehrerer Forschender, beispielsweise durch gemeinsa-
me Interpretationsgruppen, sollen intersubjektiv nachvollziehbare Interpretationen gene-

riert werden.

Ein zweiter Hinweis betrifft die Analyseeinstellung. Sie solle nicht auf die Rekonstruk-
tion eines kulturell typischen subjektiven Wissensvorrats zielen, sondern auf das Hin-

tergrundwissen der Akteure fiir das interessierende Problem: ,,Wird etwa der Umgang
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mit einer bestimmten Technologie untersucht, so wird das Hintergrundwissen hinsicht-

lich dieser Technologie erhoben. (ebd. 134)

Unabhéngig von der Art der Aufzeichnungen — Knoblauch betont hier immer wieder
den Einsatz von Videoaufzeichnungen — konzentriert sich die fokussierte Ethnografie
von vornherein auf ausgewéhlte Ausschnitte des sozialen Feldes. Sie konzentriert sich
auf bestimmte Probleme, die sie als Handlungsprobleme der Beobachteten konzipiert
und untersucht. Das ist im Grunde nicht neu, wie auch Knoblauch mit Verweis auf Gof-
fman und linguistische Ethnografien schreibt (ebd. 132). Die Leistung des Vorschlags
besteht in der Konzentration auf Strukturen und Muster von Interaktion, Kommunikati-
on und Situationen und ihrer Rolle fiir bestimmte Phdnomene des Feldes. Durch die
Fokussierung — und ihre Auswirkungen auf das Zeit- und Ressourcenbudget des For-
schenden — wird ein komparatives Vorgehen entlang des Fallvergleichs besser moglich
(ebd. 137). Ob bestimmte Handlungstypen und Interaktionsmuster iiber die Institutionen
und Orte hinweg stabil sind, ldsst sich so untersuchen und belegen. Die Generalisierung

der Ergebnisse ist dadurch wesentlich leichter.

c¢) Anwendung im Rahmen der Studie

Fiir die durchgefiihrte Studie orientierte ich mich am Vorgehen der fokussierten Ethno-
grafie und den methodologischen Grundlagen der kulturalistischen, soziologischen
Analyse. Dabei wurden wissenschaftliche Labors und Forschergruppen der Sozialrobo-
tik als Praxisorte zur Erforschung der hier interessierenden Frage nach der Behandlung
des Sozialen in der Sozialrobotik verstanden. Diese Konzeption und die Wahl ethnogra-
fischer Erhebungsmittel entsprechen der methodischen Tradition der Laborstudien (La-

tour & Woolgar 2013, Knorr-Cetina 1984).

Wihrend der sechs Feldaufenthalte wurden unterschiedlich fokussierte Formen von
Ethnografie angewendet. Zum einen wurden die Beobachteten durch Gespriache zu In-
formanten, deren Wissen {iber Praktiken und Feldzusammenhinge erfragt wurde. Zum
anderen wurde an den Praktiken der Forschenden in unterschiedlichen Graden der In-
volviertheit teilgenommen. Die tdgliche Arbeit und zugespitzte Momente, wie z.B. Nut-

zertests oder Demonstrationen, wurden sowohl als stiller Gast als auch als aktives Mit-
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glied begleitet. In zwei Féllen wurde fiir die Entwicklungsziele der Projekte auch eige-
nes Methodenwissen eingebracht. Das geschah einerseits durch das Anfertigen einer
kleinen ethnografischen Studie fiir ein Entwicklungsprojekt, andererseits durch einen

Vortrag samt Workshop fiir die Doktoranden einer anderen Gruppe.

Als temporires Mitglied der Gruppen wurde ich in den drei lingeren Feldaufenthalten
von bis zu 30 Tagen Dauer auBerdem unweigerlich Teil des Alltagslebens der For-
schenden. Ich lernte ihre Kollegen, Freunde und Lebenspartner kennen und verbrachte
Freizeit mit ihnen. Die Lage im Feld war dadurch sowohl von professionellen als auch
privaten Momenten geprégt. Einerseits trat ich den Wissenschaftlerinnen als sozialwis-
senschaftlicher Kollege gegentiber, wodurch ich tiberhaupt erst den Zugang zu den For-
schungsgruppen erlangte. So wurde ich Zeuge und teils sogar Ansprechpartner fiir das
alltdgliche Forschen als Problemlosungshandeln. Andererseits blieb ich als Gast auch
ein besonderer Fremder: Ich war Vertreter einer anderen Forschungskultur und in fiinf
der sechs Feldaufenthalte zudem Gast aus einem anderen Land. Diese Differenzen fiihr-
ten zum einen zu einem gewissen Explizierungszwang seitens der Beobachteten, die mir
meist selbstldufig erklarten, was sie taten und wieso. (Geschah dies nicht, so konnte ich
meine Fremdheit selbst thematisieren und um Erkldrung bitten.) Zum anderen brachte
die Fremdheit auch eine gewisse Folgenlosigkeit der Einlassungen mir gegeniiber mit
sich. Der zeitliche Horizont meiner Anwesenheit war stets begrenzt und explizit. Auf-
grund dessen duflerten sich viele Forschende mir gegeniiber sehr offen auch iiber kriti-
sche Einschitzungen der Disziplin oder Unsicherheiten im eigenen Forschen. Das
Wechselspiel zwischen Fremdheit und Vertrautheit machte sich also auch schon in der

Erhebung methodisch bezahlt.

Der Analyse-Fokus der Feldphasen hat sich von Feldaufenthalt zu Feldaufenthalt weiter
verengt. Im Feldtagebuch wurden sehr breit Hinweise und Notizen (beispielsweise auch
iiber Zeitschriftenartikel oder Anzeigen im Nahverkehr) aufgenommen; die Auswahl
und Suche nach Forschungspraktiken, an denen ich teilnehmen wollte, spitzte sich je-
doch recht schnell zu. Bereits die zweite Feldphase wurde gezielt wegen der Durchfiih-
rung von Nutzertests in der Zeit meines Aufenthalts ausgewihlt. Die Forschungsprakti-
ken wurden meist in einer Beobachter-Rolle verfolgt, wobei ich mir zum Teil Notizen

machte. Die verwendeten Aufzeichnungsgerite reichten von handschriftlichen Notizen
123



iiber Mitschriften am Laptop bis hin zu Fotografien der Laborraume und Praktiken als

Erinnerungsstiitzen. Diese Notizen wurden am Abend im Feldtagebuch zusammen ge-

fiihrt.

Das Feldtagebuch diente dabei gewissermaflen als Zwischenspeicher. Die Aufzeich-
nungen darin sind meist noch Beobachtungen erster Ordnung und auch nicht anonymi-
siert. Das Feldtagebuch ist aus forschungsethischen Griinden daher nicht Teil der An-
hinge dieser Arbeit. Aus dem Feldtagebuch wurden in weiteren Arbeitsschritten, zu-
meist nach dem Ende der jeweiligen Feldaufenthalte, Beobachtungsprotokolle angefer-
tigt und diese mit unterschiedlichen Interpretationsgruppen diskutiert.’’ Die dabei ge-
wonnene Distanzierung und Beobachtungsposition zweiter Ordnung floss in die Inter-

pretationen des empirischen Materials (auch der Interviews) ein.

2. Narrative Experteninterviews

Hinter der Bezeichnung ,,Experteninterview® konnen sich sehr unterschiedliche Zugén-
ge verbergen. Im Wesentlichen steht dabei zur Debatte, worin die fiir die Forschung
interessierende Expertise der Experten besteht und wie diese am besten methodisch
erhoben werden kann. Im Folgenden sollen die Methode und ihre Verwendung in dieser
Studie (c¢) dadurch niher bestimmt werden, dass die Art der Interviewfithrung im Hin-
blick auf ihre methodologische Funktion diskutiert wird (a). Daran anschlieBend wird

der Experten-Begriff auf die interessierenden Arten von Expertenwissen hin befragt (b).

a) Narrative Interviews

Narrative Interviews sind auf Basis von Annahmen des Symbolischen Interaktionismus
und einer erzdhltheoretischen Operationalisierung durch Fritz Schiitze (1976) in die
deutschsprachige Soziologie eingegangen (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 79). Aus
den Grundlagen des interpretativen Paradigmas zog Schiitze den Schluss, dass sich die
sozialwissenschaftlichen Erhebungsverfahren derselben kommunikativen Mittel bedie-

nen miissten wie Menschen in Alltagswelten.

*7 Ich bin den Kolleginnen und Kollegen dafiir zu auBerordentlichem Dank verpflichtet.
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Der methodologische Schliissel, um durch Gespriache auf Struktur und Ablauf sozialer
Ereignisse schlieBen zu konnen, ist Schiitzes ,,Homologiethese®. Diese behauptet eine
strukturelle Ahnlichkeit von Erzihlkonstitution und Erfahrungskonstitution. Diese Ho-
mologie gilt allerdings nur fiir unvorbereitete narrative Erzdhlungen eigenen Erlebens,
so genannte Stegreiferzdhlungen. Schiitze leitete die These empirisch fundiert her; sie
wurde biografietheoretisch und methodologisch aber auch stark kritisiert (Bude 1985;
Nassehi 1994).

Der methodische Kern des Verfahrens steckt in der Gattung der Erzdhlung und ihren
strukturellen Zwéngen. Nur in der Erzdhlung selbst erlebter Geschichten ldsst sich vom
Schema der Sachverhaltsdarstellung auf den erlebten Ereignisablauf schlieBen (Przy-
borski & Wohlrab-Sahr 2014: 79). Andere sprachliche Darstellungsformen wie das Be-
schreiben oder das Argumentieren lieen das nicht zu. Dementsprechend muss das Ziel
eines narrativen Interviews darin bestehen, den Interviewten zu Erzéhlungen zu verlei-
ten. Die Interviewten werden dabei aber nicht als ,,Auskunftsautomaten* (Deppermann
2013) verstanden. Ein narratives Interview besteht nicht in einer Ausgangsfrage und
einem hernach sprudelnden Quell von Selbst- und Weltdeutungen. Das Interview muss
als soziale Interaktion verstanden werden. Dazu gehort auch, dass die sprachlichen
Zeugnisse der Relevanzsetzungen und Deutungen der Interviewten hdufig nur implizit
zu registrieren sind. Wichtige Teile eines narrativen Interviews bestehen gerade in den
Passagen, die nicht erzihlt werden, in Vermeidungen, Umfokussierungen und Rekate-

gorisierungen (ebd.: 60).

Um die in solchem sprachlichen Verhalten ausgedriickten Sinngehalte zu rekonstruie-
ren, schldgt Schiitze die Orientierung an den Zugzwéngen des Erzéhlens vor (Kallmeyer
& Schiitze 1977). Diese Zugzwiénge sind kognitive Figuren, die zwangsldufig zum Er-
zdhlen einer Geschichte gehoren. Ohne sie funktioniert die Erzéhlung als solche nicht.
Handlungstrager miissen eingefiihrt, Handlungsbogen beschrieben und dabei zwangs-
laufig Relevanzsetzungen vorgenommen werden. Der Detaillierungszwang, der Gestalt-
schlieBungszwang und der Relevanzfestlegungs- und Kondensierungszwang sind
Merkmale dieser kommunikativen Gattung und universell wirksam (Przyborski &

Wohlrab-Sahr 2014: 80-81).
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Aufgrund dieses methodologischen Schliissels sind narrative Interviews auch nur fiir
Gegenstinde mit Prozesscharakter anwendbar. Wenn die interessierende soziale Er-
scheinung nicht zumindest teilweise Prozesscharakter hat (bzw. dieser dem Gesprichs-
partner auch zugénglich ist), ist sie nicht fiir diese Erhebungsform geeignet. Das betrifft
insbesondere unbewusste Handlungsroutinen oder Verhalten:

Man kann sich die Geschichte einer Gemeindezusammenlegung, -einer
Liebesbeziehung, eines beruflichen Werdegangs oder einer chronischen
Krankheit erzéhlen lassen. Das Erndhrungs- oder Gesundheitsverhalten einer
Person aber ldsst sich nicht erzdhlen, sondern nur beschreiben, auch wenn in
diese Beschreibung vielleicht an der einen oder anderen Stelle kleinere
Erzéhlepisoden eingeflochten sein mogen. Eine solche Darstellung kann daher
als Ganzes keine Geschichtengestalt haben, es sei denn, die Person ist von einer
Fleischesserin zur Vegetarierin geworden und hat daher die Geschichte einer
Wandlung zu erzéhlen. (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 82)

Die Anwendung des narrativen Interviews legt einige Bedingungen fiir eine gelungene
Erzéhlung nahe. Zunéchst einmal sind die Interviewenden methodologisch nicht auf3er
Acht zu lassen. Erst durch thre Anwesenheit und die initiierende Frage wird die Erzéh-
lung ins Rollen gebracht (ebd.: 80). Dafiir muss im Vorgesprdch und der Anbahnung
des Interviews eine vertrauensvolle Atmosphére hergestellt werden. Auf dieser Basis
muss aber vor allem ein erzdhlgenerierender Stimulus formuliert werden. Dieser kann je
nach Erkenntnisinteresse sehr weit gefasst sein (,,Erzédhlen Sie mir bitte die Geschichte
ihres Lebens bis zum heutigen Tag*) oder schon spezifische Ausschnitte der interessie-
renden sozialen Realitét fokussieren. Wichtig ist, dass er zum Erzdhlen — nicht zum Be-
schreiben oder Werten — einlddt. Aulerdem muss die Erzéhlung im weiteren Verlauf
auch gestiitzt werden, u.a. durch moglichst striktes Zuhoren ohne vorschnelle Unterbre-
chungen. Narrative Interviews finden also nicht im Frage-Antwort-Stil statt und miissen
ggf. auch ldngere Pausen aushalten konnen. Ein narratives Interview unterscheidet sich
insbesondere darin vom Leitfaden-Interview (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 126-
132). Nachfragen sollten zudem erst immanent, also entlang der Erzéhlung des/der In-
terviewten, gestellt werden; exmanente Nachfragen sollten erst ganz am Ende es Inter-
views auftreten. Diese Maflnahmen sind nétig, um selbstldufige, prozessuale, themati-
sche Erzdhlungen zu generieren, die spéter als Material zur Analyse von erlebter sozia-
ler Realitdt dienen konnen. Die Anwendung narrativer Interviews ist aufgrund ihrer

spezifischen metatheoretischen Basis nur in diesem Korridor zuverléssig.
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b) Experteninterviews

Experteninterviews hatten lange Zeit keinen methodischen Unterbau, sondern definier-
ten sich durch ihren Gegenstandsbereich. Fiir viele Forschungsanliegen war es gleich-
zeitig selbstverstdndlich, Interviews mit ,,Experten® zu fiihren, um Wissen tiber ihren
Forschungsgegenstand zu erlangen. Die mit der Anwendung von Experteninterviews
verkniipfte These lautete dabei in vielen Fillen, dass sie ein einfaches Mittel seien, an
Informationen zu gelangen. Erst methodische Uberlegungen von Meuser und Nagel
(1989) stieBen eine Diskussion an, anhand derer verschiedene Positionen zu Expertenin-
terviews herausgearbeitet wurden (Hitzler et al. 1994; Bogner et al. 2005). Methodolo-

gisch zentral ist dabei die Frage, was Experten und Expertenwissen ausmacht.

Im Rahmen der Metatheorien des interpretativen Paradigmas lassen sich im Grunde alle
,Bewohner’ von Alltagswelten als Experten verstehen. Ahnlich der Befremdung des
Bekannten in der Ethnografie wird hier zum Experten, wer die Regeln und Wissensbe-
stinde auch alltagsweltlicher Lebensrdume beherrscht. Mit dem Expertenbegriff gehen
im Experteninterview aber zumeist ein gesellschaftlicher Status und eine Funktion von
,Experten® einher, die insbesondere die Beziehung von Interviewer und Interviewtem
beeinflussen kénnen (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 118). Przyborski und Wohlrab-
Sahr schlagen vor, den Begriff fiir Personen zu verwenden, ,,die tiber ein spezifisches
Rollenwissen verfiigen™ bzw. dieses zugeschrieben bekommen oder in Anspruch neh-
men (ebd.: 119). Das betrifft also nicht ausschlieBlich professionelle Rollen wie bei-
spielsweise Arzte, sondern zunehmend auch andere Formen von Engagement und Inte-

resse wie etwa das von Wikipedia-Autoren (Pentzold 2013).

An der pragmatischen Definition der Expertenrolle durch Przyborski und Wohlrab-Sahr
wird deutlich, dass Expertenwissen im Experteninterview in verschiedener Hinsicht von
Interesse sein kann. Die Ebene des spezialisierten Wissens ist nur eine sozialwissen-
schaftlich interessante; es kann auch als Deutungswissen und Kontextwissen Gegen-
stand der Analyse werden (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 119). Unter spezialisier-
tem Wissen fassen Meuser und Nagel (1989) neben exemplifizierbaren Wissensbestdn-

den eines Faches (wie z.B. Symptome medizinischer Diagnosen) vor allem das so ge-
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nannte ,,Betriebswissen* (ebd.: 6). Dabei handelt es sich um Erfahrungswissen tiber
Ablédufe, Kriterien und Entscheidungen innerhalb von Institutionen. Dieses Betriebswis-
sen ist deshalb besonders interessant, weil es oft nicht kodifiziert oder 6ffentlich ist. Da
mit dem Expertenstatus auch eine gewisse Deutungsmacht einhergeht, konnen Exper-
teninterviews auch das Deutungswissen der Interviewten fokussieren. In dieser Dimen-
sion interessieren Deutungen der Interviewten iiber Relevanzen oder Sachverhalte und
auch die Frage, wie die Interviewten im Gesprédch an der Etablierung von Deutungen
wirken. Schlielich kénnen Experten fiir sozialwissenschaftliche Forschung relevantes
Kontextwissen besitzen, das im Experteninterview zum Ziel wird. Dabei interessiert
weniger das Wissen, das der Experte liber seine eigene Tatigkeit preisgeben kann, son-
dern die damit im Zusammenhang stehenden Wissensbesténde tiber das eigene Untersu-
chungsziel. Przyborski und Wohlrab-Sahr nennen als Beispiel einen Gefiangnispsycho-
logen, der tiber Kontextwissen der Biografien jugendlicher Straffilliger verfiigt und
deswegen ein guter Experte fiir ein Forschungsanliegen zu Resozialisierungschancen

minderjdhriger Delinquenten ist (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 120).

Fiir die methodische Erhebung dieser Wissensarten gelten zunichst dieselben Vorgaben
wie fiir narrative Interviews. Nicht zuletzt aufgrund der begrenzten Zeit von Experten-
gesprachen und ihrer professionellen Einfassung ist es jedoch ratsam, einen ,,Metaleit-
faden® zu erstellen, der das Gesprich strukturiert (ebd. 122). Przyborski und Wohlrab-
Sahr schlagen flinf Etappen des Gesprichs vor, die der Expertenrolle der Interviewten
Rechnung tragen (ebd.: 121-125). Das Interview sollte mit einer Aufforderung zur
Selbstdarstellung beginnen, die die Selbstverortung und Zustidndigkeit des Experten
elaboriert. Das interessierende Thema sollte durch eine selbstldufige Sachverhaltsdar-
stellung eingeleitet werden, die moglichst offen an den Experten herangetragen wird.
Die erste Runde von Nachfragen sollte auf immanente Detaillierungen dieser Darstel-
lung abzielen und um Beispiele und Ergénzungen bitten. Sollte in diesen beiden Phasen
noch nicht genug zum forschungsrelevanten Thema gesagt worden sein, konnen spezifi-
sche Sachverhaltsdarstellungen, also exmanente Nachfragen, folgen. Insbesondere wenn
das Interview auf Deutungswissen zielt, ist der Abschluss des Gesprichs eine Gelegen-
heit, solche Deutungen zu provozieren. Dies geschieht am besten durch eine Aufforde-

rung zur Theoretisierung. Dabei wird abschlieBend nach der Einschitzung des Inter-
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viewten zu Sachverhalten, Kausalitidten, Entwicklungen oder anderen Anschliissen an

gesellschaftliche Debatten gefragt.

Eine gute Vorbereitung der Fragen fiir diese Phasen sichert noch nicht das Gelingen
eines Expertengespriachs. Zu den besonderen Herausforderungen dieses Erhebungsmit-
tels gehort es, sich so als ausreichend kompetenter Gespriachspartner darzustellen, dass
auch ein Expertengesprich in Gang kommt. Meuser und Nagel beschreiben als beste
Voraussetzung dafiir die gegenseitige Neugier von Fragendem und Befragtem (Meuser
& Nagel 2002: 79). Je nach eigener Erfahrung im Feld kann der oder die Interviewende
dabei auch als Ko-Experte auftreten. In einem dementsprechend eher dialogischen Ge-
sprach unterstellt der Gespréchspartner dhnliche Wissenshorizonte und geht deswegen
u.U. tiefer und ausfiihrlicher auf Wissensbereiche ein, die er sonst nicht erwihnt hétte.
Im Gegenteil kann es auch zu ,,rhetorischen Interviews* kommen, in denen der Experte
das Interview zu einer Art Verkiindung seines Wissens nutzt (ebd.). Je nach For-

schungsanliegen muss das jedoch keine gescheiterte Erhebungssituation bedeuten.

¢) Anwendung in der Studie

Die im Rahmen der Erhebungen dieser Studie durchgefiihrten Interviews konnen als
narrative Experteninterviews bezeichnet werden. Sie begannen mit einer erzéhlgenerie-
renden Aufforderung, den eigenen Weg in die Sozialrobotik als Forschungsfeld zu er-
lautern. Da die Arbeitsfelder der Experten und Expertinnen heterogene und im Entste-
hen begriffene Felder wie Human-Robot-Interaction sind, zielte die Frage auf Elabora-
tionen zum Selbstverstindnis als Forscherin, Abgrenzungen zu benachbarten Feldern
oder Paradigmen der eigenen Arbeit ab. In diesen Eingangserzdhlungen wurde eine be-
sondere Form von ,,Betriebswissen® sichtbar, die in der Rolle alltagsweltlicher Heuris-
tiken fiir die Sozialrobotik-Forschung besteht (vgl. VI.1). Die im Zuge dieser Ein-
gangserzdhlungen geschilderten Erlebnisse beschrieben oft biografische Schliisselmo-
mente. Zum einen fungierten sie als Ankerpunkte der eigenen Forscherbiografie, die die
weitere Entwicklung bis zum Punkt des Interviews entscheidend geprigt hatten. Zum
anderen verwiesen einige der Erzéhlungen in ihrer Form auf eine Darstellungsabsicht,
die die Kriterien einer unvorbereiteten Stegreiferzdhlung (Schiitze 1994) iiberstieg. In

diesem Fall ldsst sich die Darstellungsabsicht so deuten, dass die personlich-
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biografische Verortung des Schliisselmoments als Analogie fiir Sozialrobotik als Dis-
ziplin fungierte. Die individuelle Forscherbiografie wurde in diesem Sinne als beispiel-

haft fiir die Geschichte des Fachs erzihlt.

Die anschliefenden Sachverhaltsdarstellungen zielten auf typische Abldufe in den For-
schungs- und Entwicklungsprozessen. Nach einer kurzen Einleitung zum aktuellen For-
schungsprojekt wurde dabei insbesondere zu Nutzertests, Operationalisierungen sozialer
Faktoren der Mensch-Roboter-Interaktion oder Inspirationen fiir bestimmte Modellie-
rungen von Sozialitdt in den Programmen gefragt. Die abschlieBende Aufforderung zur
Theoretisierung bat zu explizieren, was einen sozialen Roboter sozial mache, und diente
in der Analyse als Kontrollfrage der Einordnung der Experten in verschiedene For-

schungsparadigmen.*®

Wihrend der sieben vorgenommenen Feldaufenthalte und zu anderen Gelegenheiten
wie Tagungen oder Vortrdgen habe ich mit etwa 100 Forschenden personliche Gespra-
che gefiihrt und dazu Notizen angefertigt. Insgesamt 36 dieser Gesprdche wurden in
Form von Experteninterviews gefiihrt, aufgenommen und anschlieBend transkribiert. Zu
Experten wurden die Forschenden fiir diese Studie, indem sie selbst Robotik-Forschung
oder Forschung zu Mensch-Roboter-Interaktion durchfithren. Primér war also das ,,Be-
triebswissen* iiber den Bezug zum Sozialen in ihrer Forschung interessant. Je nach Al-
ter und Dauer der Zugehorigkeit zum Feld wurde dabei auch auf Kontextwissen im
Hinblick auf die Sozialrobotik abgestellt. Bei der Auswahl der Gespréachspartner wurde
auf Heterogenitidt im Rahmen der Grenzen des Samplings (vgl. 111.1.3) geachtet: Inter-
viewt wurden Doktoranden im ersten Jahr ebenso wie emeritierte Professoren, weibli-
che Forschende wie minnliche,’” eher aus technikwissenschaftlichen Disziplinen stam-

mende wie eher aus sozialwissenschaftlichen Disziplinen stammende.

3% Eher technisch orientierte Forscher aus dem Maschinenbau bspw. antworteten hier, dass es die sozialen
Module der Maschine seien; eine Designerin sagte, die Funktion in der Anwendungen durch die Nut-
zer; ein Entwicklungspsychologe: die Attributionen der Nutzer.

** In meinem Sample waren 17 von 36 Interviewten Frauen, davon die Hilfte im Doktorandenstatus.
Entlang meiner Beobachtungen auf Konferenzen und in den Laboren verschiedener Sozialrobotik-
Teams wiirde ich den Frauenanteil in dieser Doméne auf 35 bis 40 % schétzen. Damit liegt er doppelt
so hoch wie die Quote der Absolventinnen eines Computer Science-Studiums in den USA, die im Jahr
2012 nur etwa 20 % betrug (NSF 2015: 7).
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In der Durchfithrung der Interviews zeigte sich oft, dass die Forschenden sehr aufge-
schlossen gegeniiber dem grundlegenden Forschungsinteresse waren. Es war nur selten
erklarungsbediirftig, warum ich als Nicht-Technikwissenschaftler erfahren mochte, wie
sich die Forschenden dem Sozialen nidhern. Es scheint zu den Eigenarten des Feldes zu
gehoren, dass bestidndig nach Input und brauchbaren Methoden der Handhabbarma-
chung von sozialen Phanomenen gesucht wird. In diesem Sinne fiel mir der Feldzugang
zu den Interviewten sehr leicht. Das lag auch an der mit der Dauer im Feld zunehmen-
den interaktionalen Expertise (vgl. VI.2) im Umgang mit dem Themenbereich. So ge-
lang es meist recht schnell, ein Gesprich auf Augenhohe zu etablieren.

Die Ausnahmen des Gelingens der Interviews bilden zwei gescheiterte Durchfithrungen
mit dlteren ménnlichen Professoren, die ein offensichtliches Unbehagen beziiglich des
Erhebungsinstruments und der angestrebten Selbstldufigkeit der Antworten empfanden.
Einer dieser Forscher lieB den Stimulus zur thematischen Sachverhaltsdarstellung und
zwel Ankniipfungsversuche des Interviewers verhallen, um dann zu sagen: ,,Stellen Sie

schon ihre eigentliche Forschungsfrage.*
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3. Auswertungsmethoden und Generalisierung

Das pragmatische Vorgehen in der Wahl der Mittel setzt sich auch in den methodologi-
schen und methodischen Entscheidungen der Auswertungsmittel fort. Allerdings er-
scheint der Pragmatismus auf dieser Ebene hédufig erklarungsbediirftiger als bei der Ent-
scheidung fiir Erhebungsinstrumente. Nicht zuletzt aus methodenpolitischen Griinden
hat sich das Repertoire qualitativer Auswertungsmethoden in den vergangenen 30 Jah-
ren enorm erweitert. Ohne dies zwangsldufig als Gefahr fiir deren Integritét beschreiben
zu miissen, wird die methodologische und wissenschaftstheoretische Grundlage dieser
Methoden dadurch zumindest herausgefordert (Knoblauch 2013: 3). Betrachtet man die
unterschiedlichen Verfahren aber im Detail, so sieht man nicht nur die gemeinsame me-
tatheoretische Basis, sondern auch ,,wie viel sie voneinander gelernt haben, oft, ohne

dies explizit auszuweisen* (Wohlrab-Sahr et al. 2009: 54).

Deswegen soll hier auch kein nachtriaglich auf eine methodische Schule linearisiertes
Vorgehen prisentiert werden. Stattdessen werden die methodischen Entscheidungen fiir
drei Etappen der Analyse dieser Studie erkldrt und beschrieben. Zunichst werden dabei
die Grundsédtze des hermeneutischen Interpretierens dargestellt. Dieses verstehend-
abstrahierende Vorgehen entlang der Sequenzanalyse bildet die Basis der Auswertung
(3.1). Die Kategorien dieser Analyse, also die Dimensionen, auf die die beobachteten
Phédnomen hin befragt wurden, waren die Phdnomenstruktur der Praktiken der For-
schenden sowie die translokalen (auch materiellen) Ressourcen in diesem Problemlo-
sungshandeln (3.2). SchlieBlich soll gezeigt werden, wie die auf solche Weise gewon-
nenen Konzepte generalisiert wurden, indem die zwei Formen der Typenbildung dieser

Studie vorgestellt werden (3.3).

1. Hermeneutisches Interpretieren

Wie bereits mehrfach erwéhnt, folgt das Vorgehen dieser Studie nicht einer Methode,
sondern einem Set von Analyseschritten, die in unterschiedlichen Ausdifferenzierungen
von ,Schulen’ qualitativer Forschung (beispielsweise ,,Objektive Hermeneutik® oder
,Dokumentarische Methode*) unterschiedlich stark betont und ausgelegt werden. Ne-

ben dem gemeinsamen methodologischen Paradigma weisen diese Methoden — trotz
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vereinzelter Abgrenzungsbewegungen ihrer Protagonisten — viele Gemeinsamkeiten in

der Durchfithrung der Analyse auf.

Diese Gemeinsamkeiten sollen hier unter der Uberschrift ,,hermeneutisches Interpretie-
ren® dargestellt und dadurch auch das Vorgehen fiir diese Studie beschrieben werden.
Dafiir wird zunichst die Rolle des Verstehens fiir das Interpretieren problematisiert (a).
Anschliefend wird die Bearbeitung der Daten als textbasierte Interpretation vorgestellt
(b). SchlieBlich soll mit dem Kodieren als Synonym fiir einen Vorgang der Abstraktion

vom Material die Phase der Theoriebildung beleuchtet werden (c).

a) Verstehen und Zweifel am Verstehen

Die hermeneutische Grundhaltung der methodischen Anlage ist bereits mehrfach ange-
klungen. Sie bezieht sich als ,,Haltung und Handlung* (Soeffner & Hitzler 1994) auf
das ,,Verstehen des Verstehens“. Sie ist eine reflexive Methodologie qualitativer For-
schung. Das betrifft sowohl die Position der Forschenden als Erhebende (vgl. I11.2) und
Interpreten, als auch die Verfahren der Interpretation, die auf Nachvollziehbarkeit und
soziale Objektivierung der Interpretationsschritte gerichtet sind. Problematisiert wird
dabei das ,naive’ Verstehen:

Das reflexive Grundproblem des sozialwissenschaftlichen Interpreten besteht
also darin, fiir sich selbst und fiir andere durchsichtig zu machen, wie er das
versteht, was er zu verstehen glaubt, und wie er das weill, was er zu wissen
meint. [...] Die Ansdtze Sozialwissenschaftlicher Hermeneutik bauen dezidiert
Zweifel in den Prozel3 des Verstehens ein: Zweifel an den Vor- Urteilen des
Interpreten, Zweifel an subsumptiven GewiBheiten in Alltag und Wissenschaft
und Zweifel schlieBlich auch an reduktionistischen Erkldrungen. [...] Alle
Sozialwissenschaftliche Hermeneutik, was immer sie sonst noch tut,
problematisiert grundsitzlich die Annahme, man wisse, wie etwas 'wirklich' sei,
ohne dafl man einsichtig machen konnte, wie man solches tiberhaupt wissen
kann. (Hitzler & Honer 1997: 23ff.)

Hermeneutisches Interpretieren erhebt also den Anspruch, die eigenen epistemologi-

schen Annahmen zu rekonstruieren und methodisch zu kontrollieren.

Dabei werden insbesondere verschiedene ,Kunstgrifffe] der Distanzierung™ (Hitzler
1993: 229) gesucht und angewandt, um eben nicht in eine psychologisierende Deutung

des Materials zu verfallen. Das ist insbesondere bei Analysen von Lebenswelten, in die
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die Forschenden sich hinein begeben, sinnvoll und wichtig (ebd.). Die vermeintliche
Distanzlosigkeit der Ethnografie als Erhebungsinstrument geht mit einer Reihe von
nachtriglichen Distanzierungen und Kontrollinstanzen einher. Eine gelungene herme-
neutische Interpretation nimmt die Beobachtung erster Ordnung der Akteure und der

Forschenden immer nur zum Ausgangspunkt der eigentlichen Analyse.

Ziel des Verstehens ist aber nicht nur die Deutung der menschlichen Akteure, bei-
spielsweise ihre Empfindungen in einer Situation. Marquardt hat den Kern der Herme-
neutik so beschrieben, dass sie immer die Suche nach der Frage sei, auf die eine Hand-
lungspraxis die Antwort ist (Marquard 1981: 117-146). Die Einheiten der Beobachtun-
gen sind immer (teils als Nacherzdhlung vermittelte) Handlungspraxis, und diese wird
als Losung eines Problems verstanden.

Dabei ist das daran sichtbar werdende Problem der Handlungspraxis nicht nur in dem
zu finden, was der Handelnde davon versteht. Hinter den Forschungsprogrammen der
,objektiven Hermeneutik und der ,hermeneutischen Wissenssoziologie* steckt eine
lange soziologische Theorietradition der Verkniipfung des ,,subjektiv gemeinten Sinns*
(Weber 1976) mit den gesellschaftlichen Strukturen seiner Hervorbringung. Die grund-
legende These lautet, dass sich im Handeln und der Handlungsorientierung ein sozialer
Sinn ausdriickt. Der gesellschaftliche oder historische Problemhorizont, auf den eine

Handlung gewissermalflen reagiert, muss dem Handelnden nicht zwingend bewusst sein.

Hermeneutische Verfahren gehen also nicht von einer privilegierten Position des wis-
senschaftlichen Beobachters aus, der die zu untersuchenden Problemdimensionen im
Vorfeld allein festlegen konnte. Stattdessen kann man ,,die so genannten objektiven
Probleme innerhalb einer Gesellschaft nur iiber die Interpretation der tatsdchlich statt-
findenden subjektiven, also immer aus zwar sozialorientierter, aber letztlich egologi-
scher Handlungsperspektive* analysieren (Soeffner nach Reichertz 2004: 38). Der sub-
jektiv gemeinte Sinn der Handelnden, beispielsweise im Sinne von Motiven, ist jedoch,
wie gesagt, nicht der Gegenstand der Analyse. Er muss verstanden werden, aber im
Hinblick auf die eigentliche Analysekategorie: Die Goffman’sche Frage ,,Was geht hier
eigentlich vor? (Goffman 1977). Welches Problem wollen die Handelnden hier eigent-

lich 16sen, um die Situation erfolgreich zu bestehen?
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b) Sequenzanalyse von Daten als Texten

Diese Frage wird in der Regel an vertextlichte Zeugnisse sozialen Handelns wie Inter-
view-Transkripte oder Beobachtungsprotokolle adressiert. Die Frage fiir die Interpreten
lautet dann: Was steht in diesem Text, und wie ldsst sich das einem (Handlungs-) Prob-
lem zuordnen? Verschiedene hermeneutische Verfahren nutzen dazu die Sequenzanaly-
se. Sie entstammt der Auseinandersetzung mit Texten, teils aus literaturwissenschaftli-
cher und konversationsanalytischer Anleitung (Reichertz 2004), wurde in den vergan-
genen 40 Jahren aber so weiter entwickelt, dass sie nicht ausschlieBlich auf Sprache
bezogen werden muss. Ein sequenzanalytisches Vorgehen ist auch bei Bildabfolgen,
beobachteten oder fotografierten Handlungen oder Selbstzeugnissen, wie Dokumenten,

moglich.

Die Sequenzanalyse besteht darin, dass das Material sequenziell, also Sinneinheit fiir
Sinneinheit, im Fall von Texten Zeile fiir Zeile interpretiert wird. Die Sequenz der
Handlungen und Sinneinheiten ist dabei nicht bloBe Abfolge, sondern wird als ,,Grund-

Folge-Beziehung® verstanden (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 255):

Jedes scheinbare Einzelhandeln ist sequentiell im Sinne wohlgeformter,
regelhafter Verkniipfung an ein vorausgehendes Handeln angeschlossen worden
und erdffnet seinerseits einen Spielraum fiir wohlgeformte, regelmifBige
Anschliisse. An jeder Sequenzstelle eines Handlungsverlaufs wird also
einerseits aus den Anschlussmoglichkeiten, die regelmdfig durch die
vorausgehenden Sequenzstellen eréffnet wurden, eine schlieBende Auswahl
getroffen und anderseits ein Spielraum zukiinftiger Anschlussmoglichkeiten
erdffnet. (Oevermann 2000: 64)

Die Sequenzanalyse zielt darauf ab, die Selektionen zwischen den Sequenzen zu rekon-
struieren, anhand derer das beobachtete und dokumentierte Handeln seine Gestalt erhal-
ten hat. Die Konstitution des je vorliegenden Falles wird also durch die Selektion kon-
kreter Anschliisse aus moglichen Handlungsalternativen erklért. In diesem Sinne gibt es
keine Handlung oder AuBerung, die als ,,normal* und nicht weiter interpretationsbe-
diirftig verstanden werden kann (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 253). Diese Distan-

zierung haben wir bereits im ,,Othering® der Ethnografie kennen gelernt.

Um den Rahmen moglicher Handlungsanschliisse zu er6ffnen, die nicht realisiert wur-

den, erfordert die Sequenzanalyse von den Interpretinnen und Interpreten die gedanken-
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experimentelle Explikation von Lesarten und Kontextvariation (ebd.: 256). Zu diesem
Zweck wird gemeinsam in der Interpretationsgruppe dariiber spekuliert, wie die zu ana-
lysierende Interaktionssequenz motiviert sein konnte. Es gilt dabei sowohl wahrschein-
liche und passende Varianten zu erdenken, um die Regeln zu entdecken, die in der spe-
zifischen sozialen Situation gegolten haben. Die Interpretationsregeln verlangen aber
auch, explizit unmogliche oder unwahrscheinliche, aber dennoch theoretisch mogliche
Lesarten zu finden. Das gelingt am Besten in der Gruppe, da die Aufforderung implizit
einen Dissens von Deutungen voraussetzt.

Je weiter die Interpretation eines Textes oder einer Beobachtung vorangeschritten ist,
desto mehr Wissen iiber den Fall ist vorhanden, weswegen Schritt fiir Schritt konkurrie-
rende Lesarten ausgeschaltet werden. Nicht zwangsléaufig steht schlielich am Ende eine
Lesart der Regeln, vor deren Hintergrund sich die Selektionen des Falles vollzogen ha-
ben, aber ein ,intersubjektiv formulierter interpretativer Horizont, von dem man an-
nehmen kann und muss, dass er einigermallen gesichert ist (Soeffner nach Reichertz

2004: 6).

Auch im Entwickeln moglicher Lesarten gilt eine strikte Haltung des Verfremdens. Der
Text eines Interviews oder eines Beobachtungsprotokolls ist zundchst erst einmal das,
was er ist: Verfligungsmasse fiir Interpretationen. Dabei muss vom Akteur und dessen
intendiertem Sinn abgesehen werden konnen, was sich insbesondere beim Erlernen von
Interpretationen als schwierig herausstellt: Manche Interpreten nehmen eine schiitzende
Haltung gegeniiber den Akteuren ein und messen das zu Interpretierende an normativen
Standards (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 254). Aber nur durch dieses immer wie-
der zu exemplifizierende, intersubjektiv hergestellte Bedeutungspotential von Sinnein-
heiten lassen sich die mit den Handlungen verbundenen Selektionsprozesse rekonstruie-
ren. Nur dadurch ist das hermeneutische Interpretieren eben kein in erster Linie von der
Subjektivitidt des Interpreten abhédngiges Interpretieren. Es erfordert stattdessen die
Konstruktion eines ,,hermeneutisch-epistemische[n] Subjekt[s]*, das sich am bekannten
Regelsatz sozialen Handelns orientiert, sowie alltagslogische Zuschreibungen von Ver-
niinftigkeit erfiillt und intersubjektiv abgesichert wird (Soeffner nach Reichertz 2004:
44):

[D]ie Kontrolle, sowohl durch die Individuen, durch empirische Subjekte der
Interpretationsgruppe als auch durch nachfolgende Interpreten besteht nicht nur
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im einfachen Nachvollzug einer Deutung, sondern auch dadurch, dass mit
jedem Individuum das Lesartenrepertoire sich erweitern kann. Und das heif3t:
Der Gewinn eines hermeneutischen, sowohl rekonstruktiven als auch
prospektiven Verfahrens besteht in der Reichhaltigkeit der durch dieses
Verfahren zustande kommenden Interpretationshorizonte. (ebd.)

Die hermeneutische Interpretation empirischer Daten ist also zundchst ein rekonstrukti-
ver Vorgang. Sie rekonstruiert in den Daten vorgédngige Selektionen und deren Regel-
haftigkeit (wie etwa Deutungsschemata). In dieser Form der Analyse liegt aber auch ein
konstruktives Moment: Interpretationen sind selbst selektiv im Hinblick auf eine For-
schungsfrage. Sie erzeugen Kategorien und Schemata der wirksamen sozialen Regeln
und RegelmifBigkeiten in Aussageform, ,,die so in den Daten selbst nicht enthalten wa-

ren und nicht enthalten sein kénnen* (Keller 2007: 12).

c¢) Kodieren als Abstraktionsschritt

Dieser Konstruktionsprozess richtet sich nicht nach den Relevanzen der beobachteten
Akteure, sondern nach den Relevanzen der Analyse — auch wenn diese die ,,Eigen-
Relevanzen des Feldes® zum Ziel haben (ebd.). Das mag auf den ersten Blick die Ge-
fahr der Uberformung empirischen Materials bergen, dient aber wiederum einer distan-
zierenden Absicherung des hermeneutischen Vorgehens.*” Dieser Hinweis ist erkennt-
nistheoretisch und methodologisch wichtig, um den Trugschluss zu vermeiden, dass die
Theorien aus dem empirischen Material gewissermaflen selbstldufig ,,emergieren*
(Striibing 2013: 113). Stattdessen ist es der analytische Zugriff der Forschenden, der
Fragen an das Material herantridgt und bestimmte Zuspitzungen forciert. Damit einher
geht eine Abgrenzung zu deskriptiven Methoden und eine nidhere Bestimmung des Ziels
(auch) wissenssoziologisch hermeneutischer Analyse: Das Ziel des Forschungsprozes-
ses ist es von Anfang an, eine integrierte Theorie des interessierenden Phdnomens zu
erarbeiten (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 201). Dabei handelt es sich nicht um
grundlegende Sozialtheorien — im Sinne einer Erkldrung, wie Handlung iiberhaupt mog-
lich ist — sondern um gegenstandsbezogene Theorien und deren Verifikation (Striibing

2013: 122; vgl. 111.2).

* Das Soeffner ausdriicklich auch in Strauss’ Variante der Grounded Theory und vor allem seinem prak-
tischen Forschungsstil zuschreibt (Reichertz 2004).
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Diese Theoriegenerierung besteht methodisch in einer fortschreitenden Abstraktion vom
erhobenen Material. Diese geschieht nach der Grounded Theory nach Strauss in drei
Schritten, die im Folgenden beispielhaft dargestellt werden sollen. Gemeinsam ist
thnen, dass aus den Daten — den Transkripten, Beobachtungsprotokollen, Fotografien
etc. — Schritt fir Schritt Konzepte entwickelt werden. Ein Konzept ist ein Zusammen-
hang, der durch die Forschungsfrage, durch das problemlésende Handeln der Interpre-

ten aus dem Material gewonnen wird.

Ein Beispiel aus dieser Studie ist das Sprechen der Interviewten vom ,,User*. Hinter der
Begriffswahl steckt die Selektion eines bestimmten Verstdndnisses vom Menschen als
(zielgerichtetem) Anwender von Sozialrobotern. An dem Begriff lieBen sich gleich
mehrere Konzepte entwickeln, verfolgen und tiberpriifen, z.B. die ZweckmaBigkeit der
Entwicklung, aber auch die Universalitdt und Anonymitét der vorgestellten Nutzer. Ver-
folgt man diese Konzepte im Material weiter, entdeckt man wahrscheinlich verschiede-
ne Momente und Orte seiner Verwendung sowie Implikationen und Konsequenzen sei-
ner Benutzung; aus dem Konzept wird eine Kategorie. Als solche wére sie nicht nur die
Abstraktion des Gesagten, sondern schon eine Sammlung unterschiedlicher, durch die
Interpretation festgestellte Bedeutungen fiir denselben Sinnzusammenhang (beispiels-
weise ,gute Nutzer® vs. ,schlechte Nutzer® in einem rationalisierenden Zugriff auf den
Begriff). Wiirde man in einem dritten Schritt auch andere Konzepte und Kategorien aus
dem Material auf die Frage der Inhalte und Funktionen des Nutzerbegriffs fiir die Ent-
wicklerinnen und Entwickler ausrichten, ldsst sich eine ganze Geschichte des Begriffs

einschlieBlich seiner Bedeutungen im Feld der Computer Science entwickeln.*'

Diese schrittweise Abstraktionsleistung wird in der Grounded Theory als Kodieren be-
zeichnet. Der erste Schritt, das offene Kodieren, erinnert dabei liber weite Strecken an
die Sequenzanalyse. Striibing nennt im Riickgriff auf Strauss verschiedene Funktionen
dieser ,,mikroskopischen Analyse, die dem beschriebenen Vorgehen entsprechen: ,Line-
by-line-Analyse’, Hinterfragen von Selbstverstindlichem, weitere Sinndimensionen
erschlieBen, und der interpretatorische Zugriff iiber die Frage ,Was wird hier themati-

siert?>* (Striibing 2013: 118). Dabei festgestellte Ahnlichkeiten und Wiederholungen,

*! Bardini und Horvath (1995) haben das anhand empirischen Materials allerdings ohne (expliziten) Ein-
satz der Grounded Theory getan.
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beispielsweise eine stigmatisierende Art und Weise des Interviewten sich selbst zu the-
matisieren, werden unter demselben Konzept gefasst. Diese sind im ersten Analyse-
schritt vorlaufig (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 201). Sie lassen sich aber durch
den Vergleich mit anderen Konzepten ggf. in hoherwertige Konzepte, die bereits er-
wihnten Kategorien, fassen. Diese ergeben sich nicht von allein und auch nicht einfach
durch das Zusammenfassen vermeintlich dhnlicher Konzepte. Sie miissen durch Inter-
pretation Zusammenhénge zwischen Konzepten herstellen, worin ihre Abstraktionsleis-
tung in Richtung Theoriebildung besteht (ebd.):

To achieve that status (...) the more abstract concept must be developed in terms
of its properties and dimensions, the conditions which give rise to it, the
action/interaction by which it is expressed, and the consequences that result.
(Corbin & Strauss 1990: 420)

Die gezielte Suche nach kausalen Beziigen und Bedeutungsnetzwerken in den Konzep-
ten markiert den zweiten Schritt, das axiale Kodieren. Dabei werden weitere Fundstel-
len und unterschiedliche Varianten des Ausgangskonzeptes gesucht, und es wird nach
Ursachen, Umstinden und Konsequenzen dieser unterschiedlichen Varianten gefragt
(Striibing 2013: 119). Entlang der Achse einer Kategorie wird nach Zusammenhingen
gefahndet, die mehr sind als eine Beschreibung der unterschiedlichen Fundstellen
(ebd.). Kennzeichnend fiir diesen Arbeitsschritt ist, dass dabei gezielter als im offenen
Kodieren vorgegangen wird: Es werden die Phanomene untersucht, ,,von denen — nach
dem vorldufigem Stand der Analyse — angenommen werden kann, dass sie fiir die Kla-
rung der Forschungsfrage relevant sind oder sein konnten* (ebd.). Dies geht unweiger-
lich mit der Bildung von Hypothesen und auch weiterem offenen Kodieren einher, ,,da
zur genaueren Ausarbeitung einer Kategorie auch neue Konzepte generiert werden miis-
sen“ (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 211). Ziel des axialen Kodierens ist das Her-
ausarbeiten so genannter Schliisselkategorien, also Kategorien, die ihrerseits weitere
Kategorien integrieren und zur Kliarung der Forschungsfrage beitragen. Im Fall dieser
Studie ist ,,Laboratisierung eine Schliisselkategorie der epistemischen Praktiken der
Forschenden in der Sozialrobotik. Sie integriert verschiedene Kategorien wie ,,Mensch-
Roboter-Interaktion als psychologischer Effekt™ oder ,, Komplexititsreduktion* und lei-

tet Designentscheidungen der Entwicklerinnen und Entwickler an (vgl. VI.1).

Das axiale Kodieren verdichtet das Zustandekommen und die Konsequenzen eines be-

stimmten Typs von Ereignissen im Material, wodurch eine Reihe von Theorie-
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Miniaturen entsteht (Striilbing 2013: 121). Deren Integration geschieht im dritten Abs-
traktionsschritt, dem selektiven Kodieren. Hier wird die entstehende Theorie geformt,
indem auf der Ebene der iibergreifenden Forschungsfrage ein ,,roter Faden* gesucht und
(empirisch abgesichert) gebildet wird, der die bislang aufgedeckten Zusammenhénge
integrieren kann (ebd.: 122). Dabei wird das Material noch einmal in einem auf diesen
Zusammenhang ausgerichteten Kodierprozess durchgegangen. Die das bisherige Inter-
pretieren kennzeichnenden Fragen nach Lesarten, Bedingungen und Konsequenzen der
Handlung werden hier ,,systematischer, stirker auf theoretische Integration ausgerich-

tet und damit eben selektiv (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 211).*

2. Kategorien der Analyse

Nachdem die grundlegenden Techniken der Analyse vorgestellt wurden, soll deren An-
wendung in dieser Studie im Folgenden spezifiziert werden. Dazu werden zwei me-

tatheoretische Kategorien vorgestellt, auf die sich die Auswertung richtete.

Prinzipiell wurden insbesondere in der Phase des offenen Kodierens verschiedene Phi-
nomene im Material in den Blick genommen und auch schon mit dem Instrumentarium
der interpretativen Sozialforschung theoretisiert. So wurden z.B. Deutungsmuster als
verinnerlichte kognitive Gebilde, als ,tacit knowledge*, thematisiert und ihre Rolle fiir
die Bearbeitung wiederkehrender Handlungsprobleme der Alltagspraxis der Forschen-
den herausgearbeitet (Oevermann 2001). Auch wurde zu Beginn der Untersuchung in
einem wissenssoziologischen Sinne nach dem gesellschaftlichen Wissensvorrat der Be-
handlungsweisen des Sozialen in der Sozialrobotik gefragt, also nach den Deutungs-

mustern, die im Feld verbreitet sind, und nach deren Wirkung.

Im Laufe der Analyse und der Feldphasen wurde jedoch deutlich, dass die beobachteten
Muster des Problemlosungshandelns nicht so sehr in biografischen oder kollektiv geteil-

ten Wissensbestdnden verankert sind. Dafiir stellte sich das Feld schlicht als zu wenig

* Das selektive Kodieren kann auch das ErschlieBen neuer Fille und Vergleichsdimensionen sowie wei-
tere Erhebungen bedingen, wenn beispielsweise eine Schliisselkategorie groe Ahnlichkeit zu einem
verwandten Gegenstandsbereich aufweist und deswegen eine weitere Erhebung lohnenswert erschei-
nen ldsst.
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inhaltlich integriert dar. Deutungsmuster sind in den Entscheidungen der Forschenden
durchaus wirksam, wie noch zu zeigen sein wird (vgl. VI.2.1); allerdings gilt dies nicht
fiir die entscheidenden Bedingungen der beobachteten Phanomene. In der Analyse der
Phianomenstruktur der Praktiken der Forschenden wurden vielschichtige, ,handfestere’
Bedingungen ihres Tuns sichtbar (a). Es lieB sich dennoch eine translokale Ressource
der Behandlung des Sozialen durch das forschende Problemlésungshandeln beobachten.
Diese bestand vor allem in der (auch materiellen) epistemischen Kultur der Instrumente

und Theorien des Feldes (b).

a) Phdnomenstruktur von Praktiken

Das erste Ziel der Analyse war die Phdnomenstruktur verschiedener Praktiken der For-
schenden in der Sozialrobotik. Dabei ging es darum, herauszufinden, welche der be-
obachtbaren Praktiken als Antwort auf die herausgearbeitete Problemstellung des Fel-
des — den diskretisierenden Umgang mit sozialen Phdnomenen — verstanden werden
konnen. Welche das sind, wurde im Sinne des methodischen Paradigmas tiber weite
Teile des Forschungsprozesses hin offen gehalten. Zudem wurde recht schnell deutlich,
dass es eben nicht nur wissenschaftliche Methoden sind, mittels derer sich die For-

schenden ihre sozialen Gegenstande handhabbar machen.

Das in seiner Struktur zu erkldrende Phdnomen ist also zundchst einmal die Einheit ei-
ner Beobachtung, im Fall dieser Studie: eine beobachtete Praktik. Diese wird auf ihre
spezifische ,,Problemstruktur oder -konstellation* befragt (Keller 2007: 103). Fiir diese
Studie wurden die Praktiken der Forschenden als Teil eines Problemlosungshandelns
gerahmt. Dieses kann durchaus unterschiedliche Ziele haben, z.B. einen (guten) Aufsatz
zu schreiben, einen Roboter zum Funktionieren zu bringen, einen erfolgreichen Nutzer-
test durchfiihren, eine fiir Nutzer als angenehm empfundene Mensch-Roboter-

Interaktion herstellen, ein gutes Testdesign entwickeln etc.

Die damit im Zusammenhang stehenden Praktiken werden aber nicht einfach beobach-
tet und im Sinne der Durchfithrenden dargestellt, sondern auf ihre Phinomenstruktur
hin befragt. Damit werden bereits im ersten Analyseschritt Zusammenhénge tiberpriift

und erste, freilich basale theoretische Konzepte entwickelt (Strauss 1991: 59; Przy-
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borski & Wohlrab-Sahr 2014: 210). Zu diesem Zweck half die Orientierung an Strauss’
,JKodierparadigma®. Bei diesem werden die erhobenen Daten nach der Relevanz fiir das
Phénomen in ,,gegebene Kategorie[n]* eingeordnet: Die Phinomene werden im Hin-
blick auf ihre Bedingungen und Ursachen, Strategien und Taktiken der Akteure und ihre
Konsequenzen befragt (Strauss 1991: 57); auBerdem wird nach dem ,,Kontext* des Be-

obachteten sowie nach den ,intervenierenden Bedingungen® der Strategien gefragt

(Strauss & Corbin 1996: 78fY).

Die Kategorien sind insofern ,,gegeben®, als sie aus methodologischer Sicht zur Er-
schlieBung des Phédnomens auf der Hand liegen. Es handelt sich um jene ,,Wer-Wie-
Wo-Was-Warum-Fragen®, mit denen auch in Alltagswelten Ereignisse befragt werden,
indem wir nach Zusammenhédngen forschen, die als Erkldrungen fungieren konnen
(Striibing 2013: 120). Mogliche Fragen fiir die Analyse dieser Dimensionen der Phé-
nomenstruktur lauten (ebd.):

* Ursachen/Bedingungen: Was fiihrt zu dem untersuchten Phdnomen?

* Strategien/Taktiken: Wie gehen die Akteure damit um?

* Konsequenzen: Worin resultieren die auf das Phédnomen bezogenen
Handlungen?

* Kontext: Was ist die Auspriagung des Phianomens? Was sind Bedingun-
gen fur die Strategien?
* [ntervenierende Bedingungen: Welches sind die generellen (z.B. kulturel-
len oder biografischen) Bedingungen der Strategien der Akteure?
Insbesondere an den letzten beiden Dimensionen zeigt sich, dass es sich nicht einfach
um Beschreibungen der Phinomene handelt, sondern vielmehr um universelle sozial-
wissenschaftliche Heuristiken (ebd.). Das Vorgehen bei der Analyse der Phéanomen-
struktur von Praktiken ist fallbasiert. Es wendet sich einzelnen Beobachtungen zu und
versucht deren Dimensionen zu bestimmen. Ziel ist die Erkldrung des Zustandekom-

mens und der Konsequenzen eines bestimmten Ereignisses bzw. eines bestimmten Er-

eignistyps.

Die Analysekategorie nimmt ihren Ausgang in einzelnen Beobachtungen und Phéino-
menen, deren Rolle fiir die umfassende Forschungsfrage durch die Analyse niher be-
stimmt werden muss: Welche Handlungsprobleme der Forschenden und welche Prakti-

ken ihrer Bearbeitung sind entscheidend fiir die Nédherungsweisen an das Soziale in der
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Sozialrobotik? Zur Beantwortung dieser Frage wurde die Phanomenstruktur verschie-
dener Gegenstdnde analysiert. Sie betraf zum einen die Ziele der Forschung in den Pro-
jekten (vgl. V.), zum anderen auch die konkreten epistemischen Praktiken der For-
schenden (vgl. VI.). Entlang dieser Oberkategorien von Phanomenen wurden Erkldrun-
gen fiir die einzelnen beobachteten Praktiken gesammelt und zueinander ins Verhéltnis

gesetzt.

Die Analyse der Phdnomenstruktur bezieht sich dabei sowohl auf die Bedingungen der
einzelnen Praktik als auch auf die Einbettung derselben in den zu untersuchenden sozia-
len Zusammenhang. Die Analyse zielt anhand ihrer konkret beobachtbaren Auspriagung
auf die Bestimmung der allgemeinen oder typischen Dimensionen des Phanomens. Die-
se werden in abstrahierender Form erschlossen. Nicht alle Dimensionen des Phdnomens
sind gleichzeitig in jeder beobachteten Praktik zu beobachten, sondern kénnen erst
durch den systematischen Vergleich herausgearbeitet werden. Welche Kategorien dabei
in den Blick kommen und wie fein sie differenziert werden, hdangt vom Erkenntnisinte-
resse der Studie ab. In diesem Fall wurden vor allem Bedingungen von Problemlo-
sungshandeln und Strategien der Akteure differenziert. Die Analyse iibergreifender Ka-
tegorien wie ,,Kontext™ oder ,,intervenierende Variablen* erfolgte in einer zweiten Ana-

lysekategorie (b).

b) Translokale Bedingungen

Anhand des theoretischen Rahmens sind bereits unterschiedliche translokale Dimensio-
nen des Problemlosungshandelns der Forschenden in den Blick gekommen, namentlich
die epistemische Kultur eines Feldes, die sich z.B. in den Instrumenten der Forschung
manifestiert (vgl. II.1). Knorr-Cetinas Begriffswahl (2002) verweist auf eine Ergéinzung
des in den Laborstudien verbreiteten Konzepts von Praktiken und Praxis um eine ,,Sen-
sibilitét fiir Symbole und Bedeutungen® (ebd.: 21). Sie schreibt, dass ,,die Bedeutungs-
aspekte und die Verhaltensaspekte von Praktiken nicht getrennt werden konnen*
(Knorr-Cetina 2002: 22). In dieser sehr grundlegenden Lesart von ,,Kultur manifestiert
sich ein produktives kultursoziologisches Schliisselmoment. Wenn Kultur als ,,Aspekt-
struktur aller Sozialitdt* (Rehberg 1986: 107) verstanden wird, ist sie nicht blof3 ,,Reflex

oder Uberbau des Sozialen* (Moebius 2009: 7). Kultur als anthropologisch und phino-
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menologisch begriindete Perspektive auf menschliches Tun ermdoglicht die Beschrei-
bung von Gesellschaften und deren spezifisch kultureller Formung. In Analogie dazu ist
die ,.epistemische Kultur” nicht als eine Teilkultur gedacht, sondern bezeichnet eine
Querschnittskategorie, die sich prinzipiell in allen Praktiken der Erarbeitung und Prob-
lematisierung von Wissen und Erkenntnis analysieren ldsst. Die kulturelle Konstituiert-
heit von Wissenschaft und Forschung ist hier keine Randbedingung sozialer Realitit,

sondern eine der Voraussetzungen sozialen Geschehens (Knorr & Grathoff 1988: 29).

Die epistemische Kultur manifestiert sich dabei nicht in kulturellen Erzeugnissen oder
einem spezifisch reflektierten Beobachterstandpunkt, sondern in der Forschung als All-
tag ,,im Sinne seiner Durchfiihrungsrealitdt® (ebd.). Spezifischer sind es Aushandlungs-
prozesse, die interessieren:

Eine Kulturanalyse kann es sich zum Ziel setzen, die verschiedenen
Konstruktionsapparate sozialer Welt im Detail zu studieren. Dies erscheint vor
allem dann von Interesse, wenn diesen Konstruktionsapparaten, wie im
Wissenschaftsbereich, autoritative Erzeugungsfunktion fiir die soziale Welt
ebenso wie fiir die Welt der Natur kommt. (ebd.: 31)

Die Analyse einer epistemischen Kultur zielt also auf die Rekonstruktion der lokalen
,JKonstruktionsapparate® und entwerfenden Praktiken sowie die grundlegenden, trans-
lokalen Erzeugungsmechanismen deskriptiver Modelle, wie zum Beispiel der Vorstel-
lung von Sozialitit und damit verkniipfter Wissensbegriffe. Sozialtheoretisch betrachtet,
handelt es sich dabei gewissermallen um Institutionalisierungen von Problemldsungs-
Routinen. Rheinberger beschreibt beispielsweise, wie ein iiber Jahrzehnte erforschtes
Verfahren der Sequenzierung von DNA-Molekiilen heutzutage ein standardisiertes

Wegwerfinstrument in Molekularbiologie-Laboren ist (Rheinberger & Herrgott 2001).

Die Analysekategorie ,.translokale Bedingungen® stellt mit dem Kulturbegriff auf Inter-
dependenzen zwischen Orten der Praxis, zwischen Forschenden und ihren Strategien,
zwischen dem resultierenden Wissen und den Bedingungen seiner Hervorbringung ab.
Die epistemische Kultur entsteht erst aus der und durch die Praxis des Forschens und
kann dadurch Riickschliisse auf eine ,,posttraditionale gemeinschaftliche Struktur*
(Kirschner 2014: 124) zulassen, nicht umgekehrt. Sie wird dem einzelnen Forschenden

gegeniiber sicherlich auch als regelgeleitete ,,Orientierungsleistung® wirksam (Detel
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2009: 182-183), ist aber nicht tiber Gemeinschaft qua geteilter, expliziter Regeln zu

operationalisieren.

Eine Verkorperung dieser Kultur(en) haben wir bereits in Rheinbergers technischen
Dingen und ihrem Zusammenspiel mit den epistemischen Dingen in den Experimental-
systemen gesehen. Die Instrumente der Forschung sind bereits in Theorien und Prakti-
ken der Hervorbringung von Wissensobjekten eingelassen. Die Anordnung eines Ver-
suchs stellt nicht nur auf die Hypothese des Experiments ab, sondern trégt bereits ande-
re Merkmale der jeweiligen epistemischen Kultur, wie z.B. die angestrebte Anschluss-
fiahigkeit oder in den verwendeten Maf3en inkorporierte Metatheorien, in sich. Die mate-
rielle Kultur der Forschung ist selbstverstidndlich Teil der translokalen Bedingungen des
Problemlosungshandeln der Forschenden. Ebenso gehoren die Bedingungen der Orga-
nisation von Forschung dazu. Die Art und Weise, wie Forschung beantragt, finanziert,
abgerechnet und bewertet wird, ist ein translokaler Faktor der Praktiken in diesem Feld.
Das wurde bereits mit Blick auf den epistemischen Lebensraum (Felt 2009; I1.1) kurz
angedeutet. In den Daten dieser Studie hat sich diese Kategorie ,translokale Bedingun-
gen® als durchaus wirksam erwiesen, insbesondere im Hinblick auf die Formulierung

und Operationalisierung von (sozialen) Zielen der Forschungsprojekte.

Ein weiteres Ergebnis der Analyse translokaler Bedingungen der Néherungsweisen an
das Soziale in der Sozialrobotik ist die Genealogie des Roboters als Universalwerkzeug
(IV.). Dabei wurde das epistemische Erbe der Problemlésungskultur von Computer Sci-
ence und KI-Forschung fiir das Problemlosungshandeln der Sozialrobotik rekonstruiert.
Damit wird nicht das Wesen oder die Identitét der Sozialrobotik als historisches Subjekt
rekonstruiert. Es handelt sich vielmehr um eine Perspektivierung verschiedener Quellen
der Bedingungen der Moglichkeit von Sozialrobotik. Es geht also nicht um eine konti-
nuierliche (Ideen-)Geschichte der Robotik, sondern um die Rekonstruktion von (histo-
risch wandelbaren) Deutungen davon, was ihr Gegenstand und ihr Nutzen sei. Die
Auswahl der so prisentierten Stringe geschah nicht in losgeldster Literaturarbeit, son-
dern als zweiter Schritt der Analyse nach der Phdnomenstruktur der Praktiken des Prob-
lemlosungshandelns. In dieser Form der Analyse werden translokale Bedingungen
sichtbar, die im Feld selbst nicht herangezogen oder explizit werden (Foucault 1991:

52), um das forscherische Schaffen zu reflektieren.
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3. Typizitdt und Typenbildung als Schliissel der Generalisierung

Rekonstruktive Verfahren, wie sie fiir diese Studie angewandt und hier vorgestellt wur-
den, konnen aufgrund ihrer Datenbasis nicht, wie in hypothesenpriifenden Verfahren
iiblich, tiber den statistischen Induktionsschluss eine Verallgemeinerung ihrer Ergebnis-
se herstellen. Sie erfiillen nicht das Kriterium der (meist ohnehin eher bildhaft verwen-
deten) Représentativitit, wie es die Zufalls- oder Quotenstichprobe fiir sich in Anspruch
nehmen kann. Numerische Représentativitét ist aber auch nicht das Ziel dieser Verfah-
ren; sie verfiigen iiber andere, konzeptuelle Schlussverfahren (Przyborski & Wohlrab-
Sahr 2014: 32). Diese bestehen im theoretischen SchlieBen auf Basis des systematischen

Vergleichs, der in eine Typenbildung miindet.

Typizitét ist bereits mehrfach als Merkmal sozialen Handelns angefiihrt worden. Es
handelt sich dabei, wie am Beispiel von Handlungsentwiirfen bei Schiitz gezeigt wurde
(I.2), um ein alltagsweltliches Verfahren, das Fremdverstehen erméglicht. Dieser Ver-
weis ergeht nicht nur aufgrund der Ahnlichkeit der Begriffe, sondern auch im Hinblick
auf die Methodologie der verwendeten Mittel: Qualitative Verfahren bedienen sich hiu-
fig Heuristiken der Alltagswelt, um ihre Gegenstidnde addquat zu modellieren, wie auch
am ,,Kodierparadigma* von Strauss und Corbin zu sehen war. Im Folgenden soll das
generalisierende Verfahren der Typenbildung anhand der Weber’schen Idealtypen ge-

zeigt werden.

Die grundlegende These des Vorgehens lautet, dass jeder Fall, also jede empirisch beo-
bachtete Handlungseinheit, sich in seiner ,,besondere[n] Allgemeinheit* darstellt (Hil-
denbrand 1991: 257). Seine Individualitdt driickt sich immer vor dem Hintergrund und
in der Vermittlung durch allgemeine(re) GesetzméBigkeiten aus. Dieser Zusammenhang
wurde bereits in der Beschreibung der Rekonstruktion der Selektionsprozesse in der
Sequenzanalyse erldutert. Die Typisierung ist ein Verfahren, das dieses Verhéltnis von
Besonderheit und Allgemeinheit mithilfe der zunehmenden Abstraktion als relevant
herausgearbeiteter Merkmale, wie sie hier im Zusammenhang mit dem Kodieren be-

schrieben wurde, konzeptuell generalisiert.
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Die qualitative Sozialforschung kennt verschiedene Verfahren der Typenbildung, z.B.
die Rekonstruktion biografischer Typen aus narrativen Interviews (Oevermann 2000)
oder die mehrdimensionale Typenbildung der dokumentarischen Methode (Bohnsack
2003). Fiir diese Studie wurde ein pragmatisches Verfahren gewihlt, das auf dem Zwi-
schenschritt der Idealtypenkonstruktion als prozessuale Methode beruht (Przyborski &
Wohlrab-Sahr 2014: 377). Begriindet wurde dieses Verfahren von Weber als ,,wirklich-
keitswissenschaftliche* Methode, die erfassen will, was ,,mehreren konkreten Erschei-
nungen gemeinsam ist“ (Weber 1985: 193). Damit ist weder eine normative Qualitét
(der ,beste Typus’) gemeint, noch dass die Idealtypen als solche ausgezeichnete tatséch-
lich empirisch beobachtete Félle sind. Sie sind

kein Abbild der empirischen Realitdt [...], sondern eine Konstruktion des
Wissenschaftlers, ein Vorgang der Abstraktion und gedanklichen Steigerung
einiger Elemente dessen, was man in der empirischen Realitdt vorfindet, sowie
ein Vorgang der Herstellung von Kohérenz, die sich in der Wirklichkeit nicht in
derselben Weise findet. (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 376)

Idealtypen sind theoretisierende Verdichtungen, allerdings nicht einer Dimension des
interessierenden Zusammenhangs, wie die (Schliissel-)Kategorien, sondern Steigerun-
gen der empirischen Merkmalsauspriagung. Dabei verdichten die Idealtypen den ,,inne-
ren Zusammenhang und [das] Gewordensein“ eines Phdanomens (ebd.). IThr Verhéltnis
zur empirisch beobachteten Realitdt ldsst sich methodologisch als ,,Grenzbegriff™ fassen
(Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 378): Er dient als theoretisch zugespitzter Mal3stab,
an dem die beobachteten Fille gemessen werden. Es handelt sich also nicht nur um eine
beschreibende Einordnung von Féllen nach Merkmalsklassen, sondern bereits um einen
abstrahierenden Zugriff auf diese Merkmale, die zum Zwecke der Herstellung eines
typischen (kausalen) Zusammenhangs ins Verhéltnis gesetzt werden. Idealtypenbildung
verfolgt ein heuristisches Ziel (Nentwig-Gesemann 2007: 281); Idealtypen sind also

bereits ,,Konstruktionen zweiten Grades* (Schiitz 1971: 7).

Analytisches Ziel der Typenbildung fiir diese Studie ist die Genese des Handelns der
Forschenden in der Sozialrobotik — insbesondere im Hinblick auf ihren Bezug zum So-
zialen. Die durchgefiihrte Typenbildung fragt also nach dem ,,Gemachtsein® sozialer

Tatbestdnde in der Sozialrobotik (Knorr-Cetina 1989: 87):
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Es gilt, die wissens- bzw. erlebnisméBigen Konstitutionsbedingungen der
Orientierungsrahmen oder des Habitus von Individuen oder Gruppen zugleich
als Produkt und Voraussetzung einer kollektiven Handlungspraxis zu verstehen
und in ihrer Prozesshaftigkeit zu rekonstruieren. (Nentwig-Gesemann 2007:
278)

Es geht also nicht nur um eine Beschreibung unterschiedlicher Handlungspraktiken und
den Sinn, den die Forschenden damit verkniipfen, sondern auch um die Frage,wie diese
interaktiv hervorgebracht werden bzw. auf welchen Zusammenhéngen sie beruhen. Die-

se Analyseeinstellung ist als prozessrekonstruktiv zu bezeichnen.

Die Typenbildung nimmt ihren Ausgangspunkt in den einzelnen Féllen und deren Fall-
struktur, also den RegelméaBigkeiten und Merkmalen, die den Fall in seiner Geworden-
heit auszeichnen. In dieser Studie handelt es sich dabei um wiederkehrende Muster, die
das Handeln in Bezug auf das Soziale innerhalb eines Forschungsprojekts geprigt ha-
ben. Anhand dieser Muster werden Ahnlichkeiten zwischen den Fillen gesucht und
gruppiert. Dies geschieht durch das Ausprobieren verschiedener Kombinationen von
Merkmalsdimensionen der Idealtypen, anhand derer die Fille zueinander ins Verhéltnis
gesetzt werden. Diese Dimensionen beruhen auf fiir die Erkldrung der Félle relevanten
Kategorien, die sich durch die Interpretation ergeben haben. SchlieBlich wird die Zu-
ordnung entlang der Dimensionen systematisiert und in ein Typenfeld bzw. Typentab-
leau iibertragen. Die fiir die Fragestellung relevanten Dimensionen bilden die Achsen

dieser Darstellung (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 380).

Im Rahmen dieser Studie wurden zwei Typenbildungen vorgenommen. Zum einen
wurden typische Ziele von Forschungsprojekten in der Sozialrobotik — und die damit
implizierten Behandlungsweisen des Sozialen — in einem Typenschema entlang zweier
zentraler Kategorien des Erkenntnisinteresses angeordnet (vgl. V.). Da dieses Schema
entlang von Einzelfallanalysen erarbeitet wurde, lassen sich die Merkmale der Typen
anhand besonders ausgeprigter ,,Kernfdlle* darstellen (ebd.). Durch die Relevanz der
Kategorien fiir die Erkldrung der Fragestellung und die theoretische Steigerung der
Merkmale nimmt das Typenfeld in Anspruch, konzeptionell vollstindig zu sein. Es
miisste also jeder auch zukiinftig beobachtbare Fall dieses Gegenstandsbereichs fiir die-
ses und dhnliche Forschungsinteressen sinnvoll — also erklarungskréftig — in das Sche-

ma integrierbar sein. Dabei geht es allerdings nicht darum, die Félle anhand (ggf.
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schwach ausgepridgter) Merkmalsédhnlichkeiten zu parametrischen Auspriagungen ge-
meinsamer Variablen zu degradieren. Es muss immer das ,,Handlungszentrum® sichtbar
bleiben, das die Struktur des Falles ausmacht und erklart, wie er in einer bestimmten

Weise ,,funktioniert” (ebd.: 384).

In einem zweiten Analyseschritt wurden Strategien und Taktiken der Forschenden im
Umgang mit dem epistemischen Objekt ,,Mensch-Roboter-Interaktion analysiert (vgl.
VI.). Gegenstand dieser Typenbildung sind Handlungsmuster, die sich in den entlang
ihrer Ziele systematisierten Féllen auch tiberlappen. Die Dimensionen der Typenbildung
sind hier die Modi des Wechselspiels zwischen technischen und epistemischen Objek-
ten der Forschung, also die Erzeugungs- und Behandlungspraktiken des Problemlo-
sungshandelns. Da diese Handlungstypen epistemischer Praktiken sowohl entlang der
Problemstellung der Sozialrobotik als auch der iibergreifenden epistemischen Bedin-
gungen des Forschens gebildet wurden, lassen sie sich sogar auf strukturell dhnliche

Prozesse tibertragen.
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4. Zusammenfassung

Das Vorgehen dieser Studie ist als theoriegenerierend und problemzentriert im Sinne
des Forschungsstils der Grounded Theory dargestellt worden. Die Orientierung an die-
sem pragmatisch-pragmatistischen Forschungsstil und seinen methodologischen und
methodischen Implikationen (III.1) hat sich bewihrt. Die iterative Analyse und Erhe-
bung von Material entlang inhaltlich prézisierter Kriterien hat trotz der notwendigen
forschungspraktischen Einschrinkungen eines Qualifikationsprojekts eine gesittigte
Theoretisierung des Problemlosungshandelns in der Sozialrobotik hervorgebracht. Das
kann insbesondere fiir die Strukturierung der Forschungsproblems entlang der Interakti-
on mit dem Feld und in Addquanz zu den Relevanzsetzungen der Forschenden selbst
gesagt werden: Die resultierende Studie ist keine ,,Lehnstuhl-Wissenschafts- und Tech-

nikforschung®, die die Praktiken von Technikwissenschaftlern aus der Ferne beurteilt.

Das wurde vor allem durch die gewéhlten Erhebungsmittel moglich, die das Feld und
seine Problemstellung in vielfiltiger Weise zugédnglich machten (III.2). Die ethnografi-
sche Methode legt eine ganzheitliche Form der Beobachtung nahe, die durch eine theo-
retisch angeleitete Fokussierung auf Interaktions- und Handlungstypiken geschirft wur-
de. Das Wissen der Forschenden iiber Projektverldufe und Forschungsprozesse wurde
zudem nicht in einem naiven Extraktionsmodell ,abgefragt’, sondern methodisch kon-

trolliert narrativ hervorgebracht.

Darin bestand eine wesentliche methodologische Voraussetzung fiir die hermeneutische
Analyse des Materials. Im Zusammenspiel aus Sequenzanalyse und dem Kodieren der
Grounded Theory wurde das Material schrittweise ,gedffnet’ — also auf die Horizonte
seiner Selektionen befragt — und fiir die Theoriebildung abstrahiert. Dabei wurde insbe-
sondere auf die Phdnomenstruktur der Forschungspraktiken und translokale Bedingun-
gen dieser fokussiert. Entlang dieser Analysekategorien lieBen sich die Fallstudien

schlieBlich zu zwei Typologien verdichten.
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IV. Der Roboter als Universalwerkzeug

Im Mérz 2014 beschwor der Titel des US-Wirtschaftsmagazins Economist einen bevor-
stehenden ,,Rise of the Robots®“. Im Leitartikel zum Heftthema wurde das Ergebnis der
derzeit beobachtbaren Robotik-Konjunktur prognostiziert: ,,As consumers and citizens,
people will benefit greatly from the rise of the robots. [...] Robotic progress will to
some extent be taken for granted” (Economist 2014). Der Artikel kniipft damit an eine
diskursive Figur an, die fiir die Robotikforschung kennzeichnend ist. Es handelt sich um
den behaupteten Zusammenhang, dass eine gemeinsame Zukunft von Menschen und
Robotern mittelfristig bevorstehe und alle davon profitieren werden. Instruktiv sind
hierbei auch die den Menschen zugedachten Rollen als Konsumenten und Staatsbiirger.
Die Beharrlichkeit und Verbreitung dieser Figur und ihres Versprechens in der KI- und

Robotikforschung sowie in der Berichterstattung dariiber ist erstaunlich.

Diese Figur und ihre Rolle im Feld ist Anlass einer genealogischen Rekonstruktion der
diskursiven Bedingungen, unter denen Sozialrobotik ihren Gegenstand behandelt. Das
wesentliche Mittel dieser Rekonstruktion sind also Bedeutungen, hier zumeist kollektiv
hergestellte und geteilte, sinnhafte und symbolische Deutungen, die sich in verschiede-
nen Aspekten von Kultur verdichten. Damit soll, &hnlich wie im Foucault’schen Sinne,
nicht versucht werden, das Wesen oder die Identitét eines abgeschlossenen historischen
Subjekts — hier: eines technikwissenschaftlichen Forschungsfeldes — zu rekonstruieren.
Es handelt sich vielmehr um eine Perspektivierung von Wissen, genauer: um die Re-
konstruktion verschiedener Quellen der Bedingungen der Mo6glichkeit von Sozialrobo-
tik. Es geht also nicht um eine kontinuierliche (Ideen-)Geschichte der Robotik, sondern
um die Rekonstruktion (historisch wandelbarer) Deutungen davon, was ihr Gegenstand
und ihr Nutzen sei. Die Auswahl der so prasentierten Stringe geschah nicht in losgelos-
ter Literaturarbeit, sondern als Nachbereitung der Feldforschung. Dabei werden gezielt
Texte und Belege angefiihrt, die — erneut im Focault’schen Sinne — insofern zwischen
den Zeilen sprechen, als sie Bedeutungen sichtbar machen, die im Feld selbst nicht her-
angezogen oder expliziert werden (Foucault 1991: 52), um das eigene Schaffen zu re-

flektieren.
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In der Analyse zeigt sich, dass die diskursive Figur der bevorstehenden alltiglichen Ge-
genwart von Robotern ihren historischen Ursprung deutlich vor der technischen Reali-
sierung der Maschinen hat, ndmlich in der Science-Fiction-Literatur (und sogar davor).
Dort wird sie von Anfang an als wissenschaftliche Unternehmung gerahmt, woraus sich

eine bis heute fortdauernde gegenseitige Bezugnahme entwickelt hat (IV.1).

Das Versprechen des allseitigen Profitierens entspringt einem volkswirtschaftlichen
Zugriff auf Robotik als Ressource zur Automation. Dieser driickt sich aktuell in einer
enormen Forderungskonjunktur fiir Sozialrobotik-Projekte aus, die auch auf einer natio-
nalstaatlichen Konkurrenz ful3t, die an ein Wettriisten erinnert. Hier wirkt das Bild des
bevorstehenden Alltags mit Robotern als regulatives Ideal der wissenschaftlichen Be-

mithungen (IV.2).

Beide Befunde verweisen auf eine kulturelle Besonderheit von ingenieur- und compu-
terwissenschaftlichen Zugangsweisen zu ihren Gegenstdnden. Der Roboter wird dabei
ebenso wie der Computer als ein universelles Werkzeug verstanden. Die (potentielle)
Leistungsfahigkeit des Werkzeugs wird dabei so prominent betont, dass alle konkreten
Umsténde der Anwendung und sozialen Passung zu bloBem Kontext gerinnen. Diese
Facette der Computer Science und ihre Folgen fiir die Verwendung ihrer Produkte in
konkreten Lebenswelten ist auch innerhalb der Computerwissenschaften prominent kri-

tisiert worden (IV.3).

Die Sozialrobotik tritt ein Erbe aus Fiktion, volkswirtschaftlichem Losungsversprechen
und Computer Science an, das bestimmte Thematisierungsweisen von sozialen Zielen
impliziert. Es soll gezeigt werden, wie diese Einfliisse nahe legen, dass ,Soziales’ in der
Sozialrobotik vorwiegend als zu optimierender ,,Anwendungskontext* in den Blick ge-

rat.

152



1. Roboter als fiktionale Apparate

Obwohl es nicht Ziel dieser Studie ist, fiktionale Roboterbilder aus Literatur oder Film
zu rekonstruieren,” ist es nicht unerheblich, dass Roboter iiber Jahrhunderte zunichst
fiktional imaginierte Apparate waren. Lange vor ihrer technischen Realisierung wurden
die Bedingungen ihrer Moglichkeit und Konsequenzen ihrer Existenz diskursiv in Sa-
gen, Legenden, Erzdahlungen und spater Horspielen, Serien, Filmen und Computerspie-
len konstruiert. Sogar der Begriff ,,Robotik* und die damit verbundene Vorstellung ei-
ner wissenschaftlich-systematischen Herstellung von Robotern entstammt der Science
Fiction-Literatur (1.1). Der damit initiierte wechselseitige Bezug von Roboter-Fiktion
und Roboterforschung ist auch keine historische FuBinote in der Genese der Robotik,
sondern schreibt sich in der Allgegenwart fiktionaler Roboterbilder und Technik-
Zukiinfte im Feld bis heute fort (1.2). Es zeigt sich, dass die Setzung, Robotik habe den
Auftrag, an der Realisierung vorgestellter Zukiinfte zu wirken, im Feld der Robotik-

und Sozialrobotikforschung verschiedentlich aufgegriffen wird (1.3).

1. Ursprung der Robotik in der Science Fiction

Als Hauptarena der fiktionalen Auseinandersetzung mit Robotern gilt die Idee des
kiinstlichen Lebens, die in der Literaturwissenschaft meist in drei jeweils bis zur Antike
nachvollziehbaren Stringen verortet wird (Halft 2013: 168; Ruppelt 2003; Caduff
2003): dem magisch-mythischen (z.B. Golem-Sagen), dem mechanischen (E.T.A.
Hoffmans ,,Sandmann®, Androiden) und einem biochemischen (Homunculi, Franke-
stein) Strang. Eine weitere Traditionslinie der szenischen Auseinandersetzung mit dem,
was spiter Roboter genannt werden wird, sind Bewegungsautomaten (Clarke 2011:
256). Diese sich selbst bewegenden Apparate zwischen Kunst und Handwerk sind eben-
falls seit der Antike bekannt. Thre Bliitezeit erlebten sie in der Neuzeit, als vor allem auf
mechanischen Uhrwerken basierende Installationen zur Unterhaltung und Selbstdarstel-
lung an Hofen und spiter in biirgerlichen Runden dienten. Das populérste Beispiel im
deutschsprachigen Raum ist der so genannte ,,Schachtiirke® von 1769: Dabei handelte

es sich um eine als Tiirke gekleidete Puppe, die den Eindruck vermittelte, selbststindig

*3 Dazu z.B. Telotte (1995) und Ichbiah (2005).
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Schach spielen zu konnen, tatsdchlich aber von einem Menschen gesteuert wurde

(Bruns 2003: 299-322).

Am deutlichsten wird die enge Verbindung zwischen den Gegenstinden der Robotik
und den Gegenstédnden der Fiktion jedoch durch ihren Namen. Der tschechische Schrift-
steller Karel Capek veroffentlichte 1921 das Theaterstiick R.U.R. iiber die fiktive Firma
,Rossum’s Universal Robots“ (Capek 2014). Darin werden menschengleiche Arbeits-
maschinen beschrieben, die keine Emotionen, dafiir aber doppelte Arbeitskraft besitzen,
massenindustriell hergestellt und an kleinere Firmen und Haushalte vertrieben werden.
Der Titel des Stiicks markiert die erste Verwendung des Begriffs ,,Robot“, der auf das
tschechische Wort robota zuriickgeht und harte (Fron-)Arbeit oder Sklavenarbeit be-
zeichnet.* In der Folge der Verbreitung des populiren und mehrfach iibersetzten Stii-
ckes erlebte das Motiv des Roboters als automatischem Arbeiter, der sich — wie schon
im Golem-Mythos — gegen seinen Schopfer stellt, eine Konjunktur in Literatur und frii-

hem Film.

Von diesem ,,Zauberlehrling-Motiv dezidiert abgesetzt haben sich die Werke Isaac
Asimovs aus den 1940er und 1950er Jahren. Ausgangspunkt seiner Erzéhlungen sind
Roboter als verwirklichte Geréte, deren Handeln und Zusammenwirken mit Menschen
koordiniert werden muss. Die bereits erwihnten Robotergesetze® illustrieren diese Er-
zdhlperspektive Asimovs paradigmatisch. Die drei Gesetze dienten Asimov erzihlerisch
als Aufhénger fiir handlungstragende Konflikte und Paradoxien, die sich aus den in das
Verhalten der Roboter eingeschriebenen Regeln ergeben. Asimov hat damit die Formu-
lierung und Programmierung von Regeln ,guten‘ Roboter-Verhaltens als Aspekt der
Entwicklung von Robotern konstruiert, bevor Wissenschaftler sich der Aufgabe tatséch-
lich stellten — wobei diese wiederum Bezug auf ihn nahmen. In den 1990er Jahren wur-

den die Asimov’schen Gesetze sogar computerwissenschaftlich auf ihre Tauglichkeit

# Zur Etymologie siche z.B.: https:/en.wiktionary.org/wiki/robota [03.09.2015]. Die Erfindung des
Kunstwortes ,,robot geht wohl auf den Bruder von Karel Capek, Josef Capek, zuriick, siche:
http:/blog.abchistory.cz/c197-karel-Capek-o-slove-robot.htm [03.09.2015, Tschechisch].

* Die drei (hierarchischen) Gesteze lauten (Asimov 1982: 67):

1. Ein Roboter darf kein menschliches Wesen (wissentlich) verletzen oder durch Untitigkeit gestatten, dass ei-
nem menschlichen Wesen (wissentlich) Schaden zugefiigt wird.

2. Ein Roboter muss den ihm von einem Menschen gegebenen Befehlen gehorchen — es sei denn, ein solcher Be-
fehl wiirde mit Regel eins kollidieren.

3. Ein Roboter muss seine Existenz beschiitzen, solange dieser Schutz nicht mit Regel eins oder zwei kollidiert.
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fiir Roboterarchitekturen gepriift. Es zeigte sich aufgrund ihrer Abstraktion wenig liber-
raschend, dass sie zwar literarisch funktionieren, aber nicht als zuverldssige Quelle zur

Erzeugung von Roboterverhalten dienen konnen (Clarke 1993).

Dieser Bezug zwischen Robotikingenieuren und Asimov geschah wechselseitig und
durchaus nicht randstdndig. Der Schriftsteller hat die Konstruktion der Roboter in sei-
nen Werken als wissenschaftliche Aufgabe, als systematische Auseinandersetzung be-
schrieben. In der zum Roman ausgestalteten Kurzgeschichtensammlung ,,I, Robot*
(Asimov 2004 [1950]) werden die drei Robotergesetze so zitiert, als wiirden sie aus dem
,Handbook of Robotics, 56th Edition, 2058 A.D.“ stammen. Asimov selbst behauptete,
den Begriff Robotik in der Kurzgeschichte ,,Runaround von 1942 erstmals iiberhaupt
verwendet zu haben (Clarke 2011: 256). Belegt ist, dass Technikwissenschaftler den
Terminus erst in den 1950ern zu verwenden begannen. Joseph Engelberger, der als ein
Vater der Robotik als Wissenschaft gilt und 1956 die erste Firma zur Fertigung von
Industrierobotern griindete, gab als wesentliche Quelle seiner Faszination fiir Roboter
die Lektiire von Asimovs Werken an (ebd.). Er lud Asimov sogar ein, das Vorwort sei-
nes Handbuchs ,,Robots in Practice (Engelberger 2012 [1980]) zu schreiben. Asimov
folgte der Einladung und gab den Lesern mit auf den Weg:

Of course, the robots that now exist and that are described in fascinating detail

in this book that you are holding, are not yet as complex, versatile and

intelligent as the imaginary robots of I, Robot, but give the engineers time!

There will be steady advances in robotics, and, as in my teenage imagination,

robots will shoulder more and more of the drudgery of the world's work, so that

human beings can have more and more time to take care of its creative and

joyous aspects. (ebd.: xiii)
Neben der an Marx’ Frithschriften erinnernden Utopie des von der Arbeit freigesetzten
Arbeiters (Marx & Engels 1969: 33) sticht in der finalen Passage des kurzen Textes
heraus, wie schicksalhaft Roboter(fihigkeiten), der Wunsch danach und ihre zukiinftige
Realisierung ins Verhéltnis gesetzt werden. Die Imaginationskraft des Schriftstellers ist
gleichsam der Auftrag der Ingenieure, die einzig mehr Zeit brauchten, um entsprechend
komplexe, vielseitige und intelligente Roboter zu bauen, wie die Fantasie sie hervorzu-
bringen vermag. Der Weg zu ihrer technischen Realisierung sei ebenso fatalistisch
durch stetigen Fortschritt gekennzeichnet. Dass ein literarischer Autor dieses Verspre-

chen im Vorwort zum wissenschaftlichen Handbuch aus der Feder eines Robotik-
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Pioniers macht, spitzt die Figur der zukiinftigen Gegenwart in der Robotik beinahe ide-

altypisch zu.

2. Science Fiction als Alltagskultur der Sozialrobotik

Eine solche Bezugnahme auf fiktionale, technisch zu realisierende Zukiinfte findet sich
auch in den gegenwirtigen Robotik-Communities. Der Verweis auf Science-Fiction-
Inhalte gehort zum festen Repertoire kommunikativer und symbolischer Selbstverge-
wisserungen und wird in vielen Momenten der Arbeit an und in der (Sozial-)Robotik

aktualisiert.

So stehen Robotergeschichten und Robotergeschichte hiufig am Beginn von Uber-
sichtswerken, wie zum Beispiel im ,,Springer Handbook of Robotics* (Siciliano &
Khatib 2008: 1). Auch Artikel, die ein robotisches Forschungsfeld mit Review-
Charakter betrachten, steigen hdufig mit der Geschichte des Roboterbegriffs und illust-
rativen Beziligen zu Literatur und Mythologie ein (z.B. Hockstein et al. 2007). In kon-
zeptionellen Papers, also Beitrdgen, die eine bestimmte technische Losung vorschlagen,
ohne sie realisiert zu haben, finden sich explizite Bezlige zum Verhalten von Roboter-
charakteren in Science Fiction (Read & Bellpaeme 2012). Auch in theoretisierenden
Artikeln wird Science Fiction zur Einordnung von Sozialrobotik-Konzepten genutzt. So
wurden zum Beispiel Dialogsequenzen des autonomen Fahrzeugs ,,K.I.T.T.“ aus der
TV-Serie Knight Rider herangezogen (Rosenthal-von der Piitten & Krédmer 2014), um
verschiedene Ebenen von Soziabilitdt zu illustrieren. Bei Prasentationen auf Konferen-
zen und Workshops sind Verweise auf Roboter in der Popkultur ebenso selbstverstind-
lich, sei es auf Forschungs-Postern, als Illustration in Vortragsfolien oder als Referenz
in der Beschreibung von Roboterverhalten (,,Er soll ein bisschen wie R2-D2 klingen®,

Feldtagebuch 18.04.2014).

Science-Fiction-Literatur und -Filme werden von Forscherinnen zudem als Inspiration
und personliche Motivation zur Arbeit in der Robotik angefiihrt. Das wird sowohl in
Selbstzeugnissen von Sozialrobotikforscherinnen deutlich (Breazeal 2003), als auch in

kulturwissenschaftlichen Analysen des Feldes (z.B. Sabanovié 2007). Der Verweis auf
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die kulturelle Fundierung der Robotik im Allgemeinen und eigenen Forschung im Spe-
ziellen in Science Fiction ist sowohl im japanischen als auch im amerikanischen Kultur-

raum weit verbreitet.

Ein besonders anschauliches Beispiel fiir die Reprisentation populdrer Robotervorstel-
lungen in wissenschaftlichen Kontexten ist die ,,Robot Hall of Fame* des Robotics In-
stitute der Carnegie Mellon University in Pittsburgh, der weltweit gro3ten und &ltesten
akademischen Institution der Robotik. In diese ,,Ruhmeshalle* werden fiktive und reali-
sierte Roboter gleichermallen aufgenommen. So kommt es, dass der ,,T-800 Termina-
tor” aus der ,,Terminator-Filmreihe dort ebenso geehrt wird wie der kommerzielle
Staubsaug-Roboter Roomba und der als Forschungsplattform verbreitete Nao.*® Zu ei-
ner feierlichen Aufnahme-Zeremonie im Jahr 2006 war zudem der Schauspieler
Anthony Daniels als Sprecher eingeladen, der den C-3PO-Androiden in den ersten
sechs Star Wars-Filmen verkérpert hat (Sabanovi¢ 2007: 15-21). Neben realisierten
Robotern auch fiktionale Charaktere aufzunehmen (und deren Darsteller einzuladen),
wird mit deren inspirierendem Potential begriindet: Fiktionale Roboter ,,begeistern Zu-
schauer fiir das, was die Zukunft bereit halten mag, und inspirieren Robotiker zu grof3e-
ren Leistungen* (RHOF 2012, eigene Ubersetzung). Konsequenterweise wurde die bis-
lang letzte Aufnahme auch als Online-Voting aus 12 von Experten nominierten Kandi-
daten durchgefiihrt, an dem laut den Organisatoren iiber 17.000 Menschen teilgenom-

men haben (ebd.).

Die Beziige zur Science Fiction beschriinken sich allerdings nicht auf Offentlichkeitsar-
beit. Sie finden sich auch im Forschungsalltag, zum Beispiel in den Labors und Biiros
der Wissenschaftlerinnen. In knapp der Hélfte der Labors, die fiir diese Studie besucht
wurden, fanden sich Filmplakate oder auf Science Fiction bezugnehmende Darstellun-
gen. Aullerdem fanden sich in etwas mehr als zwei Drittel der Biiros von Robotik-
Forschenden Plakate, Merchandise-Artikel und andere ,,Roboter-Devotionalien®. Solche
Plakate oder ausgeschnittene Cartoons finden sich vermutlich in jedem Hochschulge-

biude, das Abteilungen fiir Ingenieur- und Computerwissenschaften beherbergt.*’” Diese

* http:/www.robothalloffame.org/inductees.html [07.09.2015]
*" Wihrend der Arbeit an dieser Studie sind mir selbst von verschiedenen Seiten solche kleinen Roboter-
devotionalien wie Sticker, Zeitungsausschnitte oder Spielzeugfiguren geschenkt worden.
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Gegenstinde dienen nicht blo3 der Dekoration, sondern deuten auch auf das (Selbst-
)Verstdndnis der Wissenschaftlerinnen hin und konnen dariiber hinaus, dhnlich wie in
der Forschungsliteratur oder auf Konferenzen, auf wissenschaftliche Probleme der So-
zialrobotik verweisen:

Ich treffe mich mit einem assistant professor, um mich vorzustellen und fiir
meine Feldforschung geeignete Forschungsprojekte am Hochschulstandort zu
erfragen. In einem lebendigen Gesprich empfiehlt mir Carl verschiedene
Quellen und Gespréchspartner vor Ort, die etwas zur Frage der Sozialitdt von
Robotern beitragen konnten. Neben Artikeln und Kollegen erwéhnt er auch die
Animation von Filmcharakteren als dazu verwandtes Feld und rdt mir einen
Film (Disneys ,,WALL-E*) zu schauen. Wéhrend er einen Anruf annimmt,
lasse ich meinen Blick durch sein Biiro schweifen. Neben verschiedenen Star-
Wars-Postern entdecke ich zwei Roboter-Matroschkas im Regal. Ich sehe, dass
Carl mein Interesse an diesen Gegenstdnden aus dem Augenwinkel bemerkt
und ldchelnd gut heiit. Im weiteren Verlauf des Gesprdchs nimmt Carl Bezug
auf eine Star Trek-Episode, um auf ein wissenschaftliches Problem zu
rekurrieren: ,Kennst Du die Folge, in der Data][...]". (Feldtagebuch 03.04.2014)

Dieser Ausschnitt aus der alltdglichen Praxis der Sozialrobotik zeigt die Bedeutung von
Science Fiction auch fiir die aktuell laufende Forschung. Die Star-Trek-Geschichte, die
Carl in der Folge wiedergibt, bezieht sich auf die Figur des Humanoiden Data und des-
sen Dilemma: Da er selbst keine Emotionen empfinden kann, versucht er, sie rational
nachzuvollziehen. Der Exkurs tiber Data markiert einen interessanten Themenwechsel.
Zuvor problematisierte Carl, dass es unter Robotikern schwierig sei, eine gemeinsame
Definition fiir ,,social robot™ zu finden. Mit dem Wechsel in das Star-Trek-Universum
verldsst er nicht nur die Beschreibung konfligierender Ansichten im Forschungsfeld,
sondern auch das urspriingliche Problem: Die Frage nach einer mehrheitsfihigen Defi-
nition des Begriffs 16st sich in einer Parabel auf ein metaphysisches Thema — die Frage
nach der Grenze zwischen Roboter und Mensch — auf. Die Bezugnahme auf Star Trek
ist hier also einerseits ein Ankniipfen an das Interesse des Besuchers und andererseits
die Transposition eines koordinativen Problems im Feld auf eine metaphorische Ebene.
Hieran zeigt sich die Funktion von Science-Fiction-Verweisen innerhalb der Sozialro-
botik: Zukiinfte und imaginierte Mensch-Roboter-Interaktionen bieten einen common

ground fiir Forschende und andere Anspruchsgruppen.

In den Lebenswelten der Ingenieur- und Informatikfakultiten — und nicht nur dort —
lassen sich viele Elemente einer globalisierten ,,Nerd-Kultur® beobachten. Diese besteht

aus kanonisierten Filmen, Serien und Computer- sowie Brettspielen verschiedener Fan-
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tasy-Universen von Star Trek iiber Superhelden-Comics bis Anime und Cosplay™. Der
Besuch von Film- und Serienpremieren oder das Spielen von Fantasyspielen gehort fiir
viele der beobachteten Forscherinnen, insbesondere bei Studenten und Doktoranden, zu
den teils sogar gemeinsam ausgeiibten Freizeitaktivitidten. In einem beobachteten Fall
fand sogar eine monatliche ,,Robot Movie Night mit anschlielenden Brettspielen im
Labor der Forschungsgruppe statt (Feldtagebuch 02.05.2014). Ein weiterer konkreter
Bezug auf Roboterfiktion geschah in einer Forschungsgruppe in den USA, die sich am
Charakter ,,Rosie”, einem Haushaltsroboter aus der Zeichentrick-Serie ,,Die Jetsons
(Hanna & Barbera, Warner Bros. 1962-63, 1985-87), orientiert. Die Figur diente den
Forschenden als Inspiration fiir den Anwendungsfall einer robotischen Haushaltshilfe
und dariiber hinaus als Namenspatin fiir den konkreten Prototypen sowie als Bezugs-
rahmen fiir ethische Diskussionen, z.B. iiber die Frage, wie weit ein Roboter in das
Handeln von Menschen eingreifen darf.*’ Kulturell geteilte Vorstellungen von Robotern
konnen in der Sozialrobotik also auch zu epistemischen Mitteln werden. In der so ge-
nannten Akzeptanzforschung werden die Roboter-Vorstellungen von Nutzern erforscht,
indem die Forscherinnen unterschiedliche robotische Fahigkeiten vorbereiten und mit
den Maschinen zur Auffithrung bringen. Die Inszenierung von Roboterbildern als wis-

senschaftliche Ressource wird spiter beleuchtet (VI.3).

Das Vorhandensein von Science-Fiction-Inhalten in der Sozialrobotik per se ist noch
nicht erklarungskréftig. Fiir andere kulturelle Kontexte, wie die japanische Robotikfor-
schung, ist ein sehr starker diskursiver Zusammenhang von Imagination und Ingenieur-
wesen bereits nachgewiesen (z.B. Sabanovi¢ 2007). In den Feldern der Sozialrobotik
zeigt sich ein rekursives Verhéltnis zwischen wissenschaftlicher Alltagspraxis und fik-
tiven Technik-Zukiinften. Science-Fiction-Vorstellungen werden einerseits als einender
Bezug auf kollektive und kollektivierende Vorstellungen wirksam; andererseits wird die

eigene Arbeit in den Kontext solcher Vorstellungen und ihrer Realisierung geriickt.

8 Kofferwort aus ,,costume* und »play“. Wiedergédnger des Kostiimspiels, bei dem sich die Teilnehmer
als Figuren aus Manga- und Anime-Serien verkleiden. Die zuvor zu Hause geleistete (und online do-
kumentierte) Kostiimierung wird auf eigenen Messen und gemeinsamen Veranstaltungen prisentiert,
Rollenspielelemente wie Choreografien und Showkampfe konnen dazu gehoren (Hitzler & Niederba-
cher 2010: 54ft.).

* Das Beispiel stammt (in allen drei Ebenen) aus einer Beobachtung einer Forschungsgruppe in den USA
(Feldtagebuch 04.05.2014).
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3. Zwischenfazit — Fiktionale Roboterbilder und ihre Funktionen

Die einleitend angelegte Perspektive auf die literarische Herkunft verschiedener Vor-
stellungen von Robotern und Robotikforschung ist nicht etwa ,bloBe Literaturwissen-
schaft’ oder Analyse populdrer Begleiterscheinungen eines davon losgeldsten wissen-
schaftlichen Tuns. Die Bild- und Motivwelten der Fiktion und die Robotik sind nicht
unabhéngig voneinander, sondern sie stehen in Interaktion. Bei Asimov ist die gemein-
same Zukunft von Menschen und Robotern literarisches Motiv. Im Kontext von Engel-
bergers Handbuch wird sie zum Topos im rhetorischen Sinne (Wulff 2002: 7). Die Set-
zung, dass Robotik den Auftrag habe, an der Realisierung vorgestellter Zukiinfte mit-

zuwirken, wird zur Legitimation und Motivation der Robotikforschung.

Der Blick auf die gegenwiértige Verbreitung von Science-Fiction-Bildern in der Sozial-
robotikforschung hat zudem gezeigt, dass dieser Bezug nach wie vor akut ist. Wie
schon Sabanovié (2007) gezeigt hat, sind die sich gegenseitig stiitzenden Beziige von
Gesellschafts- und Zukunftsvorstellungen in der Sozialrobotik konstitutiv, wenn auch
chronisch unterreflektiert, obgleich sie unterschiedliche Funktionen {ibernehmen. Neben
der bereits erwdhnten Legitimationsfigur, die auf ein fernes, aber erreichbares Ziel ver-
weist (IV.2), ist im Riickbezug auf kollektiv geteiltes, popkulturelles Wissen auch ein
vergemeinschaftendes Moment auszumachen. Fiktionale Roboter konnen aber auch

konkreter Bezugspunkt fiir Forschung und Forschungsziele werden.

Fiktionale Roboter und Roboterbilder dienen den Forschenden in einem flieBenden
Kontinuum als Symbole der Identifizierung, als Anzeiger wechselseitiger Identifikation,
als Grundlage fiir gemeinsame Kommunikation und sogar Freizeitbeschéftigung sowie
als Inspiration zu konkreten Forschungen. Dariiber hinaus bilden sie eine Folie zur Dis-
kussion fachspezifischer, gesellschaftlicher und sogar metaphysischer Probleme. Die in
der Science Fiction dargestellten technischen Zukiinfte fungieren somit in mehrfacher
Hinsicht als ,,hidden curriculum®, als verdeckter Kanon der Robotik (Rammert 2001:

22).
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2. Robotik als Losungsversprechen

Robotikforschung ist sehr ressourcenintensiv und stark auf Drittmittelfinanzierung an-
gewiesen, um die hohen Kosten fiir Personal und Technik zu decken. Allein die Kosten
fiir die Komponenten eines etwa menschengroen Forschungsprototyps belaufen sich
leicht auf mehrere hunderttausend Euro. Eine industriell konfektionierte Roboter-
Plattform in gleicher GroBe, wie zum Beispiel der PR2 von Willow Garage (Willow
Garage 2015), kostet zwischen 200.000 und 400.000 US Dollar. Robotikforschung
braucht fiir ihre Realisierung also nicht unerhebliche finanzielle Mittel, die sie vorwie-
gend im politischen, wirtschaftlichen und militdrischen System findet. Die Anschluss-
fiahigkeit robotischer Forschung fiir diese Systeme ist im zumeist expliziten Verspre-

chen der Effizienzsteigerung begriindet.

Bereits 1981, also weit vor der technischen Realisierung alltagstauglicher Roboter,
wurde vom Kongress der Vereinigten Staaten ein explorativer Workshop zu ,,Social
Impacts on Robotics* durchgefiihrt (Weiss et al. 2011: 112-113). Ziel des Workshops
war es, anhand fachlicher Expertise von KI-Forschern mogliche zukiinftige Anwen-
dungsfille von offentlichem Interesse sowie deren gesellschaftliche Folgen herauszuar-
beiten. Vier ,,soziale Aspekte®, die fiir Integration von Robotiktechnologie relevant sei-
en, wurden identifiziert: Produktivitiat und Kapitalbildung, Arbeit, Erziehung und Aus-
bildung und ,,Internationale Aspekte* (Gibbons 1982; zit. n. Weiss et al. 2011). In die-
ser Begebenheit deutet sich an, dass Robotik zumeist im Hinblick auf ihr Lésungspoten-

tial fiir volkswirtschaftliche Problemstellungen thematisiert und bewertet wird.

Die aktuelle Konjunktur der Forschungsforderung fiir Robotik und die darin zum Aus-
druck kommenden Zielstellungen unterstreichen diese Verkniipfung (2.1). Die Kompe-
titivitdt dieser Konjunktur auf nationalstaatlicher Ebene und die militdrischen Forder-
programme in den USA verweisen zudem auf den Ursprung der KI-Forschung im tech-
nischen Wettriisten (2.2). Robotische Anwendungsfille kénnen in dieser Konjunktur
auch eine in die Zukunft verweisende und verschiedene Interessen biindelnde Funktion
tibernehmen. Der Blick auf die Figur der ,,Grand Challenges* zeigt, wie stark Vorstel-

lungen in der Forschungsforderung als regulatives Ideal dienen (2.3). Zusammenge-
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nommen zeigt sich, dass die Zielstellungen von KI- und Robotikforschung auf eine be-

stimmte Art und Weise in den Blick geraten (2.4).

1. Konjunktur der Robotikforderung

Seit Mitte der 2000er Jahre ldsst sich eine verstirkte forderungspolitische Konjunktur
von Robotikprojekten im Allgemeinen und von Sozialrobotik im Speziellen beobachten.
Das zeigt sich neben Entwicklungen im Feld, wie der zunehmenden Standardisierung
von Bauteilen, vor allem durch breit angelegte Forschungsforderungsprogramme in den
USA, Japan, Siidkorea und der EU. Die damalige EU-Kommissarin fiir digitalen Wan-
del, Nellie Kroes, verdeutlichte die Motivation der Europdischen Union zur Finanzie-
rung eines neuen Robotikprogramms im Sommer 2014 folgendermal3en: ,,Other parts of
the world are taking this seriously. The US just launched their National Robotics Initia-
tive; South Korea and Japan are both investing heavily.* (Kroes 2014) Die in der Rede
angekiindigte Investitionssumme fiir Robotikforschung im Rahmen des ,,Horizon
2020“-Forderprogramms belduft sich auf gut 700 Millionen Euro. Die von Kroes er-
wihnte ,,National Robotics Initiative® in den USA soll bis Projektende 2020 ungefihr
500 Millionen US-Dollar ausgeschiittet haben. Beide Initiativen begriinden sich inhalt-
lich darin, dass Robotik und Sozialrobotik einerseits als Problemlosungsressource zu
volkswirtschaftlichen Fragen wie der Automatisierung von Arbeit oder dem Umgang
mit dem demographischen Wandel eruiert und ausgebaut werden sollen. Andererseits
haben sie konjunkturelle Effekte und die Investition in den eigenen Wirtschaftsraum im
Blick. Durch Kooperationen mit Unternehmen (teils als 6ffentlich-private Partnerschaft)
sollen die Investitionssummen vervielfacht und Arbeitsplidtze in Forschung und Ent-

wicklung geschaffen werden, um zukiinftige Marktanteile zu sichern.

Die ,,National Robotics Initiative* wird von unterschiedlichen Regierungsorganisatio-
nen koordiniert, u.a. vom Gesundheitsministerium, dem Landwirtschaftsministerium,
der NASA und der Militarforschungsbehérde DARPA. Bereits im ersten Satz der Pro-
jektbeschreibung wird das Ziel der Initiative deutlich: ,,The goal of the National Robot-
ics Initiative is to accelerate the development and use of robots in the United States that
work beside or cooperatively with people* (NSF 2015a). Roboter sollen also die Si-
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cherheitskéfige industrieller Fertigung verlassen, um Seite an Seite mit Menschen zu
arbeiten. In Korrespondenz mit Asimovs Versprechen 35 Jahre zuvor wird auch hier
zuerst von der (notwendigen) Entwicklung vor der eigentlichen Nutzung gesprochen
und somit ein ldngerer Weg impliziert. Mit dem Begriff der Beschleunigung von Ent-

wicklung und Nutzung kommt zudem eine steuerungspolitische Absicht zum Ausdruck.

Das europdische Robotikforderungsprogramm SPARC fokussiert in seiner Eigendar-
stellung vor allem auf die Stirkung des Wirtschaftsraums anstatt auf einen konkreten
Einsatzmodus wie die amerikanischen Co-Bots. In einer kursorischen Aufzéhlung wer-
den Anwendungsdominen mit Potential zum Marktwachstum genannt: Landwirtschaft,
Krankenhduser und selbstfahrende Autos. Laut eigener Zielstellung soll SPARC vor
allem ,,mehr als 240.000 Arbeitsplédtze schaffen” und so die europdischen Anteile im
wachsenden Robotikmarkt verteidigen und ausbauen (Nordinger 2014). Die beiden
prominenten Programme stehen damit beispielhaft fiir die Steuerungsziele ziviler Robo-
tikforderung: direkte konjunkturelle Effekte und ein in die Zukunft adressiertes volks-

wirtschaftliches Potential der Automatisierung.

Die forderungspolitische Konjunktur der Robotik geht vielfach mit dem Befund einher,
dass verkorperte, physische Schnittstellen in Verbindung mit Internetkonnektivitét die
ndchste grofe Umwélzung der Bedingungen von Produktion und Konsumption im
Rahmen der digitalen Revolution seien (Economist 2014). Unter Schlagworten wie ,,In-
ternet of Things” oder auch ,,Industrie 4.0 werden dabei autonome Fahrzeuge, digitali-
sierte Fertigungshallen oder sich selbsttétig regulierende Haushaltsgegenstédnde als un-
mittelbar bevorstehend, bzw. als ,Flaschenhals® fiir weitere Entwicklungen besprochen.
Beitragende dieses Trends sind neben massenmedialen Diskursen auch Investoren aus
der Internetwirtschaft wie Google und Facebook, die Herstellerfirmen fiir solche ,ver-
korperten’ Digitaltechnologien aufkaufen. Gleichzeitig bereiten sich auch andere Akteu-
re und Institutionen auf den Einsatz solcher Technologien im Alltag vor, wie zum Bei-
spiel die erstmals vorgenommene internationale Standardisierung der Anforderungen an
Pflegeroboter durch die ISO (ISO 13482) zeigt. Die Etablierung solcher Normen und
Standards werden in der Technikgeneseforschung gemeinhin als wichtige Wegmarken
in der Etablierung und Durchsetzung einer Technologie verstanden (Bijker & Hughes

1987).
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Der beobachtbare Trend speist sich wesentlich aus dem Versprechen, die Automatisie-
rung durch Robotereinsatz, wie sie aus der Industrie bekannt ist, auch auf andere Do-
méinen des menschlichen Lebens auszudehnen. Ein noch zu diskutierendes Beispiel da-
fiir ist die Fokussierung auf die Technisierung der Pflege alter Menschen als Anwen-
dungsfeld von Sozialrobotik (V.4.2). Hieran zeigt sich das Automatisierungsverspre-
chen in doppelter Hinsicht. Zum einen sollen Roboter als Assistenten oder Substitute
von Pflegekriften den durch den demographischen Wandel steigenden Zahl von Pflege-
bediirftigen kompensieren. Zum anderen wird sowohl im européischen als auch im US-
amerikanischen Raum darauf hingearbeitet, durch emotional assistive Roboter die Qua-
litat der Pflege unter diesen Bedingungen zu erhohen. Dadurch werden vergleichsweise
komplexe Phinomene wie das korperliche, geistige und emotionale Wohlbefinden im
Alter verstarkt zum Gegenstand von Technikentwicklung (ebd.). Noch ohne Blick auf
die Genese und soziale Konstruktion von Wirksamkeit und Erwiinschtheit solcher Ent-
wicklungen ldsst sich feststellen, dass diese von institutionellen, politischen und wirt-
schaftlichen Akteuren gefordert und durch Ausschreibungen gewissermallen gesetzt

werden. Es handelt sich vor allem um foérderungspolitisch gewiinschte Anwendungen.

Innerhalb der Robotikforschung und -entwicklung zeigt sich die Konjunktur des Feldes
in einer zunehmenden Standardisierung von Hard- und Software fiir robotische Platt-
formen. Insbesondere im Bereich der ,,Middle Ware®, also der Steuerung unterschiedli-
cher Komponentensysteme {iber eine integrierte Software-Architektur, hat es in den
vergangenen Jahren grofle Fortschritte gegeben. Die Firma Willow Garage, getragen
durch ehemalige Mitarbeiter aus dem Personal-Robotics-Programm der Stanford Uni-
versity, hat ein Open-Source-Programm entwickelt, das nicht nur kostenlos verfiigbar
ist, sondern auch zum gemeinsamen Weiterentwickeln offen steht (Open Source Robo-
tics Foundation 2015). Die Verfiigbarkeit von Ready-Made-Losungen, wie dem bereits
erwdhnten Roboter NAO, deutet ebenfalls einen gewachsenen Markt von und fiir Sozi-
alrobotikforschung an. Nun konnen auch Forschungsgruppen ohne Zugang zu grof3en
Forschungsforderungen selbststindig kleinere Projekte aufsetzen und Robotikexperi-

mente durchfiihren.
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Im Feld der Sozialrobotik selbst wird diese Konjunktur durchaus ambivalent bespro-
chen. Ein Robotikprofessor aus den USA formulierte mir gegeniiber die Einschétzung,
dass ihn die jiingste Konjunktur der Robotikforschung an die 1990er Jahre erinnert, als
sich das WWW fiir Privatanwender durchsetzte (Feldtagebuch 15.04.2015): Der techno-
logischen Moglichkeit der grafischen Benutzeroberflidche folgte eine “Kambrische Ex-
plosion”” an Erscheinungsformen und Darstellungsweisen von Webseiten, die — abge-
sehen von d&sthetischen Priaferenzen — nicht alle der Benutzerfreundlichkeit dien-
ten/zutrdglich waren. Auf diese sprunghafte Vielfalt folgte ein Einpegeln auf gewisse
Standards des Webdesigns, die sich als niitzlich und verbindlich herauskristallisiert hét-
ten. Ein dhnliches Einpegeln stehe dem Design und den Forschungsansétzen der Sozial-

robotik erst noch bevor.

2. Militérische Forderung

Die Finanzierung und Durchfithrung von Robotikforschung geschieht unter ausdriickli-
chen Verweisen auf die Kompetitivitidt von Wirtschaftsraumen. Gleichzeitig erinnert die
derzeitige Konjunktur an eine fiir die KI-Forschung typische Figur des wellenformigen

,, Wettriistens®.

Die Geschichte der KI-Forschung war und seit ihrem Beginn eng an die der Militérfor-
schung gebunden. Das Paradebeispiel fiir einen kybernetischen (Selbst-
)Steuerungskreislauf ist der Vorschlag zu einem die Flugbahn des gegnerischen Bom-
bers antizipierenden Luftabwehrgeschiitzes von Norbert Wiener und seinem Assistenten
Julian Bigelow in den 1940er Jahren (Lettkeman & Meister 2004: 107). Die Intelligenz
der Flugabwehrkanone ,antiaircraft(AA)-predictor” bestand darin, den zukiinftigen
Kurs des angreifenden Bombers nicht nur mechanisch-kausal zu prognostizieren, son-
dern ein mathematisches Selektionsschema zu erstellen, das ,,aus den statistischen Mus-
tern der vorausgehenden Kursabweichungen einen realzeitlichen Schluss auf die wahr-

scheinlichen Bewegungen des Feindflugzeuges ermdoglichen sollte” (ebd.). Viele Stu-

*% Die ,,Kambrische Explosion* bezeichnet das fast gleichzeitige, erstmalige Vorkommen von Vertretern
fast aller heutigen Tierstimme in einem geologisch vergleichsweise kurzen Zeitraum von 5 bis 10
Millionen Jahren. Die Analogie stammt vom Gespréchspartner.
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dien zu Ursprung und Verbreitung der Kybernetik’' betten diese in die militirisch-
wissenschaftliche Verquickung des so genannten ,,World War Il-regime* ein (Edwards
1996). In wiederkehrenden Schleifen (Breiter 1995) gehen seitdem populdre Paradig-
men der KI-Forschung mit férderungspolitischen Konjunkturen einher, die regelrecht an
ein Wettriisten erinnern. Nachdem die japanische Regierung in den 1980er Jahren zum
Beispiel ein zehnjdhriges Programm zur Schaffung parallel verarbeitender Expertensys-
teme der ,,5. Generation™ auflegte, zogen GroBbritannien (,,Alvey*), die Europiische
Gemeinschaft (,,Esprit™) und die USA (,MCC*) binnen kurzer Zeit mit &hnlichen Pro-
jekten nach. Es entspann sich ein internationaler Wettbewerb um die leistungsféhigste
KI-Forschung, der sich iiberwiegend aus der Sorge um die ,,Sicherung des Wirtschafts-

standortes* speiste (ebd.: 303).

Die grofle Bedeutung militdrischer Forderung in der KI-Forschung ist auch in der ge-
genwirtigen Robotik- und Sozialrobotikforschung préasent. Das gilt vor allem fiir die
US-Robotikforschung, die sich in das historische Erbe des hochsten Verteidigungsbud-
gets aller Staaten der Erde einreiht und auf das ,,World War II-regime* beziehungsweise
eine ,,Cold War-mentality riickfiihrbar ist (Sabanovi¢ 2007: 70). Robotikprojekte wer-
den beispielsweise vor dem Hintergrund asymmetrischer Konflikte auch im Hinblick
auf den zivilen Verteidigungsfall begriindet. Eine Forscherin stellte in einem Vortrag so
die Relevanz fiir alltagstaugliche Search and Rescue Robots her: ,,in the days of terro-
rism, we need robots even more* (ebd.: 72). Bis heute wird der deutlich iiberwiegende
Teil der Robotik- und auch der Sozialrobotikforschung in den USA von der Militérfor-
schungsbehdrde DARPA oder anderen Forderprogrammen aus dem Militdr und Vertei-
digungsministerium finanziert (ebd.: 68), wihrend Sozialrobotik in der EU und Japan
vor allem ein Feld ziviler Forschungsférderung ist. Ohne diese Finanzierung aus dem
Pentagon hitte es die US-amerikanische Robotikforschung der 1990er und 2000er Jah-
re, und damit auch wesentliche Beitrdge zur Forschung zu ,,social robots®, so nicht ge-

geben (Menzel & D’ Alusio 2000: 27).

°! Die Kybernetik ist ein transdisziplindrer Zugang zu einer universalistischen Theorie der (Selbst-
)Steuerung von Systemen unterschiedlicher Art und versucht zum Beispiel, Maschinen, organische
Lebewesen und soziale Systeme nach &hnlichen Prinzipien zu analysieren und modellieren. Insbeson-
dere im Hinblick auf ihr universalistisches, gesellschaftliches Losungsversprechen bezieht sich die
Kinstliche Intelligenzforschung, die sich 1956 explizit unabhidngig von der Kybernetik ausrief, bis
heute auf kybernetische Ideen (Meister 2011b).
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Gleichzeitig gilt die Sozialrobotik mit ihrer Ausrichtung auf zivile Anwendungsfelder
auch als Domine fiir Forschende, die nicht explizit im Rahmen von Militdrprojekten
arbeiten wollen. Diesen Eindruck vermitteln sowohl Beobachter des Feldes wie der
australische Philosoph Robert Sparrow (2006, 2007) als auch Forschende selbst, wie die
im Rahmen der vorliegenden Studie befragten Personen. Das heif3t allerdings nicht, dass
sich Forschende explizit oder gar oOffentlich gegen ,.defense funding* aussprechen.
Stattdessen wird sich stillschweigend um andere Finanzierungsquellen fiir die eigene
Forschung bemiiht. Im Sample von 15 in den USA tétigen Sozialrobotikforscherinnen
oberhalb des Doktorandenstatus erwdhnten nur zwei selbstldufig, dass sie eine militari-
sche Finanzierung ihrer Arbeit ablehnen und explizit vermeiden. In einem Fall seien
dem betreffenden Forscher daraus handfeste Nachteile entstanden, wie ein Mitarbeiter
vertraulich erwéhnte (Feldtagebuch 3.4.2014). So ist das Hauptkriterium zur Entschei-
dung tiber die Festanstellung nach der Zeit als ,,asssistant professor* die Hohe einge-
worbener Drittmittel, die fiir Sozialrobotikprojekte aus anderen als Militarférderungs-
Mitteln, wie zum Beispiel dem NSF, schwerer zu erhalten sind und vor allem geringer
ausfallen. Obwohl er als internationale Koryphie seines Fachs gelte, sei die Entfristung
seiner Stelle deswegen gefidhrdet gewesen. Im Umkehrschluss ist davon auszugehen,
dass ein GroBteil der im Rahmen der Studie begleiteten und interviewten ,,senior resear-

chers® in den USA Militérforderung annehmen oder angenommen haben.

Dass Sozialrobotik-Forschende die militdrische Forderung oder Nutzung ihrer Arbeit
thematisieren, ist, wie sich an obiger Beobachtung zeigt, eher selten, was die Ausnahme
umso instruktiver macht. In einem Paper berichtet eine Forschungsgruppe vom Zentrum
fiir angewandte KI-Forschung der US Navy, wie sie anhand spielerischer Experimente
mit der Tochter eines Forschers Algorithmen zum Versteckspielen entwickelt hat (Traf-
ton et al. 2006). Dabei wurden zwei verschiedene kognitionstheoretische Thesen zum
Versteckspielen (Perspektiviibbernahme des Suchenden vs. Objekteigenschaften lernen)
rechentechnisch und empirisch getestet. Zu den Zielen dieser Forschung heif3t es in ne-
bensdchlichem Ton: ,,So if, for example, we want to create a robot that can search for
hidden snipers, it makes sense to encode knowledge about how humans hide* (ebd.: 1).
Ein mogliches Anwendungsbeispiel der Forschung sei ein nach Scharfschiitzen suchen-
der Roboter, der mit rechentechnischen Modellen von ,,Verstecken* bei Menschen aus-

geriistet ist. Dass ein Roboter, mit solchen Féhigkeiten und mit einer Waffe ausgeriistet,
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selbst ein hervorragender Scharfschiitze wire, wird ausgespart — obwohl es im Kontext
des explizierten Beispiels ebenso naheliegend, wenn nicht sogar plausibler wére. Es
entsteht der Eindruck, dass das Bild des Roboters als Waffe der Form halber vermieden
wird. Obwohl die beiden Erstautoren Angestellte einer Militdrforschungsinstitution
sind, scheint es fiir den sozialrobotischen Kontext des Papers nicht angebracht, die mog-

liche Nutzung als Waffe explizit zu thematisieren.’>

Im Diskurs um so genannte ,,Killer-Roboter* (Maschinen, die gezielt fiir den Kriegsein-
satz entwickelt werden) mehren sich dagegen offentliche Statements von KI-Forschern,
die gegen die Verwendung ihrer Arbeit als Waffen Stellung beziehen. In einem offenen
Brief riefen die Teilnehmerinnen und Teilnehmer der hoch profilierten ,,International
Joint Conference on Artificial Intelligence* dazu auf, ,,zum Wohle der Menschheit™ auf
die Entwicklung autonomer Waffen zu verzichten (IJCAI 2015). Menschenrechtsorga-
nisationen nehmen sich des Themas ebenfalls verstarkt an. Human Rights Watch verof-
fentlichte eine umfassende Studie (2012), in der ein prinzipielles Verbot von Kampfro-
botern gefordert wird. Im Jahr 2013 haben insgesamt 40 Organisationen, darunter Am-
nesty International und Human Rights Watch, gemeinsam die Kampagne ,,Stop Killer
Robots* (2015) gestartet, mit der automatische Kriegswaffen international gedchtet
werden sollen. Im Rahmen der Vereinten Nationen ist bereits ein Prozess zur Verab-
schiedung einer Resolution gegen entsprechende Waffensysteme angestolen worden.
Im April 2015 fand das zweite ,,informal meeting* zur Anhérung von Vertretern von 90
Nationen, UN-Organen, dem Internationalen Roten Kreuz und der Kampagne von

Hilfsorganisationen, statt (UN 2015).

Die Sozialrobotik verhélt sich gegeniiber dem wissenschaftlichen und 6ffentlichen Dis-

kurs iiber ,,Killerroboter und Drohnen ambivalent. Es handelt sich um ein Feld, in dem

> Wohingegen die (in Vortrdgen mit Fotos unterlegte) Beschreibung des spielerischen Experimentierens
mit der eigenen Tochter in Verkniipfung mit der Moglichkeit, das daraus gewonnene Wissen in einem
Militdrrroboter zur Anwendung zu bringen, von den Autoren offenbar nicht als Unangemessen emp-
funden wird.

> Fiir diese Entwicklungen ist mit Blick auf die US-Robotikforschung jedoch einschrinkend zu sagen,
dass US-amerikanische Forscher und Forscherinnen nur sehr selten 6ffentlich auftreten als Unter-
zeichner des Briefes oder als Experten fiir die Studien und Anhdrungen der Menschenrechtsorganisa-
tionen auftreten. Zu den 6ffentlichen einsehbaren Befiirwortern der unterschiedlichen Initiativen geho-
ren beinahe ausschlieBlich Forscherinnen, die an europdischen, asiatischen oder siidamerikanischen
Forschungseinrichtungen angestellt sind.
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wenig Unterstiitzung filir solche Absichten vorherrscht, gleichzeitig werden politische
Diskussionen nicht offen gefiihrt. Alle Positionierungen zu diesen Themen, die im
Rahmen dieser Studie erhoben wurden, fielen in vertraulichen Gesprichen, teilweise

erst nach dem andere Personen den Raum verlassen hatten (Feldtagebuch 3.4.2015).

Zwar verdichtet sich seit Anfang der 2000er Jahre ein Feld ,,Roboethics, das interdis-
ziplindr, u.a. unter der Hinzuziehung von Philosophen und Juristen, ethische Fragen des
Einsatzes von Robotern diskutiert. Viele Robotikforschende, auch in der Sozialrobotik,
verhalten sich diesen Fragen gegeniiber 6ffentlich allerdings indifferent. Wenn ethische
Fragen im Feld thematisiert werden, dann hédufig im Hinblick auf Forschungsethik oder
die Gewlinschtheit und Akzeptanz bestimmter Verhaltenssequenzen des Roboters. Eine
Auseinandersetzung mit langfristigen und strukturellen Fragen der Entwicklung und des
Einsatzes von Robotern — und der eigenen Rolle darin — wurde selbstlédufig nur von ei-
nem Forscher thematisiert, der zu dieser Frage auch Vortrage hélt und ein Curriculum

von frei zuginglichen Texten verdffentlicht hat (Feldtagebuch 08.04.2014).

3. Grand Challenges als regulatives Ideal von Forschung

Forschungsforderung geht mit der Formulierung von Zielen einher, die ganz unter-
schiedliche Eigenschaften und Bewdhrungsanspriiche haben konnen. Als US-Prasident
Kennedy 1961 das Ziel ausgab, binnen einer Dekade einen Menschen zum Mond (und
zurlick) zu bringen, war das eine Reaktion auf Gagarins ersten Weltraumflug eineinhalb
Monate zuvor. Das Ziel einer Mondmission wurde dementsprechend an der Historizitét
dieses Ereignisses gemessen und musste es iibertreffen, wie Kennedy deutlich machte:
,INo single space project in this period will be more impressive to mankind, or more
important for the long-range exploration of space; and none will be so difficult or ex-
pensive to accomplish.” (Kennedy 1961) Neben der Eindriicklichkeit wird auf die Niitz-
lichkeit im Sinne weiterer Weltraumprojekte abgestellt und die auBerordentliche
Schwierigkeit seiner Erreichung hervorgehoben, die das Biindeln von Kriften erfordert.
Diese Kombination ist typisch fiir so genannte ,,Grand Challenges* (Fisher et al. 2014:
V).
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Mertens und Barbian definieren in ihrer Untersuchung verschiedener Grand Challenges
in der Informatik folgende integrierende Funktionen dieser diskursiven Figur:

mittel- bis langfristig fokussierte Themen, die signifikante Durchbriiche in
Grundlagenforschung, angewandter Forschung und technischer Entwicklung
[...] erfordern. [..] Es werden Szenarien entwickelt, die leicht zu
kommunizieren und zu verstehen sein sollen. Das Ziel muss sehr anspruchsvoll
sein und an der Grenze des ,gerade noch Moglichen’ liegen. (Mertens &
Barbian 2013: 4)

Es handelt sich also um kommunikative Hybriden aus konkretem Szenario und Grenz-
fall des derzeit technisch Vorstellbaren, unter dessen Schirm sich sowohl Anwendungs-
als auch Grundlagenforschung vereinen sollen. AuBlerdem soll das Ziel moglichst bild-
haft und fiir verschiedene Empfinger versténdlich sein. Die Unterschiedlichkeit dieser
teils zueinander in Spannung stehenden Merkmale liegt vor allem in der komplexen
Zielstellung von Grand Challenges begriindet (ebd.: 6). Einerseits sollen sie ,nach au-
Ben hin’ das Interesse von Institutionen der Forschungsférderung und politischen sowie
wirtschaftlichen Entscheidern wecken. Zum anderen sollen sie ,nach innen’ der ,,Ver-
schweiBBung® (ebd.) unterschiedlicher Ansétze und Institutionen im Feld dienen und ein
Wettbewerbsklima schaffen, das Weiterentwicklung ermdéglicht, um einen technologi-

schen Durchbruch zu erreichen.

Die Grand Challenge als gemeinsamer Horizont wirkt damit beinahe wie eine Antwort
auf verschiedene Probleme technikwissenschaftlicher Forschung, die die Wissens-
schafts- und Technikforschung identifiziert hat. Mit Blick auf Governance-
Mechanismen scheinen notwendigerweise unscharfe Konstrukte wie Grand Challenges
als gut funktionierender Mittler fiir Innovationspolitik zu dienen (Rip & Vo3 2013),
zumal sich die tibergreifenden Grand Challenges auf Akteursebene ganz unterschiedlich
auf handlungsleitende Strukturen, Kontexte, Rationalititen und Werte niederschlagen
konnen (Felt & Fochler 2010: 4f.). Zum Zweiten korrespondiert die Idee der ,,Ver-
schweiBung* von Forschenden mit dem Problem der Herstellung gemeinsamer Bezugs-
punkte in heterogenen Kooperationen (I.3.2; Meister 2011b). Die in die Zukunft proji-
zierten Ziele konnen dabei als Antwort auf die Schwierigkeit gelesen werden, gemein-
same Ziele in der Gegenwart zu formulieren. Zum Dritten wird die innovative Funktion
von Wettbewerben — Challenges werden oft explizit kompetitiv ausgetragen — auch fiir

die Robotikentwicklung seit einigen Jahren untersucht (Braun-Thiirmann 2002; Mai-
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baum 2012; Maibaum & Derpmann 2013). In diesen vereinen sich gleich mehrere wich-
tige epistemische Funktionen fiir Forschende wie ,,Praxistest, Vergleichsmafstab und

Demonstration* (Maibaum & Derpmann 2013: 25).

Ein paradigmatisches Beispiel fiir die genannten Eigenschaften von Grand Challenges
im Bereich der Robotik ist der Entwicklungswettbewerb RoboCup, dessen Initiatoren
2001 ein offentlichkeitswirksames Ziel formuliert haben: Im Jahr 2050 wollen sie eine
Roboter-Mannschaft stellen, die im direkten Vergleich mit den besten menschlichen
Mannschaften die Fullball-Weltmeisterschaft gewinnen kann (Pearson 2001). Das Ziel
ist sehr bildhaft und nicht zuletzt aufgrund der globalen Popularitit des FufBlballs fiir
verschiedene Empfinger anschlussfihig. Es bietet ein konkretes Szenario (Fuf3ball-
spiel), das gleichzeitig Grenzfall des technisch Vorstellbaren ist (Roboter spielen besser
FuBball als Menschen).’* Das Format des FuBballspiels liefert zudem konkrete Kriterien
zur Vergleichbarkeit (Tor / kein Tor) und ein kompetitives Umfeld (Wettbewerb der

Forschungsteams), das innovative Entwicklungen katalysiert.

Roboter in Alltagskontexten spielen in Grand Challenges aber auch héufig eine verwei-
sende Funktion. In ihrer Untersuchung verschiedener Grand Challenges identifizieren
Mertens und Barbian auch Ziele, die soziale bzw. alltigliche Roboter einschlieBen
(Mertens & Barbian 2013: 7-14). So wurde in England die Grand Challenge formuliert,
einen Roboter mit der Verhaltenskomplexitdt eines Kleinkindes zu entwickeln: Hierbei
dient das ausgerufene Ziel als Fokussierungspunkt fiir die Entwicklung computationaler
Modelle zur Erforschung und Simulation der Architektur von Gehirn und Denkweisen
(Eder 2009: 33). In der technischen Informatik ist die Zielsetzung formuliert worden,
Roboter zu konstruieren, die in nicht-technischen Lebensbereichen wie der Altenpflege
eingesetzt werden konnen. Auch hier steht nicht zuerst die Entwicklung eines eigentli-
chen Sozialroboters im Zentrum, sondern die technische Erarbeitung einer prinzipiellen
Problemlosung, von der andere nicht-technische Anwendungsbereiche dann profitieren
konnen sollen (GIIT 2008). An beiden Beispielen zeigt sich, dass Vorstellungen von

Robotern bzw. Anwendungsfillen, in denen Roboter vorkommen, selbst als regulatives

>* Der selbst gesteckte Rahmen von 50 Jahren orientiert sich am Abstand zwischen den ersten Entwick-
lungen von KI fiir Computerschach und dem ersten Sieg eines Computerprogramms gegen den dama-
ligen Schachweltmeister Gari Kasparow im Jahre 1997.

171



Ideal von Forschung funktionieren. Im Fall der neurowissenschaftlichen ,,Grand Chal-
lenge* aus England fungiert die Idee eines kleinkinddhnlichen Roboters als Spezifikati-
on vom Abstrakten (computationale Modelle von neurowissenschaftlichen Modellen)
zum Konkreten. Beim von der Technischen Informatik ausgerufenen Ziel von Robotern
in Alltagskontexten handelt es sich um eine Abstraktion vom Konkreten — dem Entwi-
ckeln einzelner, ermoglichender Komponenten — zum Abstrakten, d.h. dem integrierten
Funktionieren in einer Anwendungsdomine. Viele Forschungsprojekte, die Roboter als
mogliche Anwendung anfiihren, fallen in eine der beiden Kategorien, die Meister als
Merkmale von ,,Boundary Objects* rekonstruiert hat (Meister 2011b: 54). Mit diesem
Konzept sind eben genau solch hybride Bezugsmoglichkeiten wie Grand Challenges mit

ithren oben aufgezihlten iiberbriickenden Funktionen gemeint.

Die Idee des alltdglichen Roboters wird von verschiedenen Akteuren im Feld als Ziel-
stellung konstruiert. Grand Challenges sind dabei weniger deskriptive Vorstellungen
moglicher Zukiinfte als vielmehr wiinschenswerte, normative, strategische Kursvorga-
ben. Thr Funktionieren als regulatives Ideal impliziert nicht zwingend ein messbares
Néherkommen an die groe Vision; sie dienen nach innen und auflen vor allem als Mo-

tivationsfaktor.

4. Zwischenfazit — Doppelte Niitzlichkeit

Roboter werden anhand der stets mitgefiihrten Vorstellung von Automatisierung als
forschungspolitisch und wirtschaftlich niitzlich konstruiert. Die Steuerungsziele ziviler
Robotikforderung sind dabei deutlich geworden: direkte konjunkturelle Effekte und ein
in die Zukunft adressiertes volkswirtschaftliches Potential der Effektivititssteigerung.
Robotikentwicklung wird in diesem Kontext gewissermallen zur nationalokonomischen
Aufgabe. Der Einsatz von Robotern in verschiedenen Alltagskontexten ist in dieser

Hinsicht vor allem ein forderungspolitisch gewiinschtes Anwendungsfeld.

Die Finanzierung und Durchfithrung von Robotikforschung erinnert in ihrer derzeitigen
Konjunktur an eine fiir KI-Forschung typische Figur des wellenformigen Wettriistens.

Obwohl die Sozialrobotik mit ihrer Ausrichtung auf zivile Anwendungsfelder als Do-
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méne von Forscherinnen gilt, die nicht explizit im Rahmen militarischer Projekte arbei-
ten wollen, zeichnet sich zumindest im Fall der in den USA angesiedelten Projekte ein
ambivalentes Verhiltnis zu militdrischer Forderung ab. Das wird weniger durch das
Auffinden einzelner Beispiele von Sozialrobotikforschung fiir militdrische Anwendun-
gen deutlich als durch ein weitrdumiges Ausklammern und Schweigen tiber die Kultur
des ,,defense funding®, die offenbar so méchtig wirkt, dass man sich besser nicht 6ffent-
lich gegen sie stellt. In dieser Hinsicht wird der Transfer sozialrobotischer Forschungs-
ergebnisse fiir die militdrische Nutzung von vielen Akteuren im Feld sicherlich nicht
gewtinscht, die prinzipielle Ndhe zu deren Fordertopfen aber mindestens niitzlich, wenn

nicht gar notwendig.

Aufgrund der Popularitit und kulturellen Anschlussfiahigkeit von Robotervorstellungen
sowie des integrierenden Moments der Robotikforschung sind Robotikanwendungen
auch ntitzliches Ziel im Sinne eines regulativen Ideals. Anhand der in der KI-Forschung
verbreiteten Figur der Grand Challenge zeigt sich, wie solche Ziele gewissermalien als
Antwort auf Probleme technikwissenschaftlicher Forschung funktionieren, ndmlich vor

allem als externe und interne Motivation fiir Forschung und deren Férderung.

Wir haben bislang zwei Aspekte der Genealogie der Sozialrobotik fokussiert: Die dis-
kursive Figur der zukiinftigen Gegenwart der Robotik anhand ihrer literarischen Ur-
spriinge und das sich an den Zielen der Férderung von Robotikforschung ausdriickende
Problemlosungsversprechen. Diese beiden Niherungen an die Frage, wie das ,das Sozi-
ale’ in der Sozialrobotik in den Blick gerdt, wire unvollstindig ohne den Blick auf die
epistemische Kultur der Computer Science. Diese und ihr Konflikt zwischen abstrahie-
render Theoriepraxis und praxeologischem Entwerfen kennzeichnen auch die Bezugs-

moglichkeiten der Sozialrobotik zu ihren Gegenstdanden.
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3. Computer Science zwischen Wissenschaft und Design

Computerwissenschaften und KI-Forschung zeichnen sich durch einen bestimmten Zu-
gang zur Welt und ihren Gegenstdnden aus: Sie zentrieren sich um die Entwicklung von
Werkzeugen zur Losung von Problemen. Damit geht eine Tendenz zur Behandlung und
epistemischen Rolle von Wissen, Methoden und Empirie einher. Als Kultur der Compu-

ter Science >’ ist diese Tendenz beschreiben und verschiedentlich diskutiert worden.

Der Turing-Preistrager Edsger Dijsktra (1986) hat den Zugang der amerikanischen
Computer Science zu ihren wissenschaftlichen Gegenstdnden als werkzeughorig prob-
lematisiert (3.1). Mit dem Bild des Werkzeugmachers wiederum hat Frederick Brooks
(1988 [1977]), ebenfalls Turing-Preistriger, das tastende, iterative Designen als einzig
addquates Vorgehen im Hinblick auf die praktischen Gegenstinde der Computer Sci-
ence verteidigt (3.2).°° Im Zuge der Computerisierung weiterer wissenschaftlicher Dis-
ziplinen beanspruchen die vermeintlichen Werkzeuge zunehmend explanatorische Qua-
litdten. Zumindest in der Wissenschaftskommunikation dieser Disziplinen 14sst sich das

Credo ,,Bauens als Losen‘ beobachten, das auch fiir ,letzte Fragen’ giiltig sei (3.3).

1. Dijkstra: Kritik der Werkzeughorigkeit

In zwei wegweisenden Aufsdtzen entwickelte der Mathematiker und Informatiker
Dijkstra eine Kritik der , kulturellen Kluft“ zwischen Computer Science und Mathema-
tik (Dijkstra 1986, 1987). Schon im Namen ,,Computer Science® driickt sich das von
Dijkstra problematisierte Phanomen aus:

[...] the topic became — primarily in the USA — prematurely known as
,computer science’ — which, actually is like referring to surgery as ,knife
science’ — and it was firmly implanted in people's minds that computing science
is about machines and their peripheral equipment. Quod non. (Dijkstra 1986)

In den frithen Tagen der Computerwissenschaften bestand eine der wichtigsten Aufga-

ben der Forschenden darin, die Maschinen technisch in arbeitsfihigen Zustand zu ver-

> Ich verwende hier den englischen Begriff, weil die Entwicklungen im anglo-amerikanischen Wissen-
schaftsraum gemeint sind. Die hier fokussierte epistemische Entwicklung des Feldes ist stark vom
US-amerikanischen Kontext der 1950er bis 1990er Jahre geprigt, und viele Aussagen lieBen sich
nicht problemlos auf die deutsche Informatik umlegen.

*% Den Hinweis auf beide Autoren verdanke ich Cynthia Matuszek.
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setzen bzw. diesen zu bewahren. Diese Aufgabe war beim damaligen Stand der Technik
alles andere als trivial, aber eben auch keine wissenschaftliche Aufgabe. So entstand
laut Dijkstra die Verwechslung, dass es in ,,computer science* vorwiegend um Compu-

ter gehe, so als ob die Chirurgie Skalpelle zum Gegenstand hitte.

Dijkstra diagnostiziert, dass sich dieses Missverstdndnis in der Geschichte der Compu-
terwissenschaften folgenschwer fortgesetzt habe. Als die technischen Grundlagen der
Herstellung, Inbetriebnahme und Wartung eines Computers durch Massenproduktion
trivial wurden, orientierten sich Computerwissenschaften auf Anwendungen und distan-
zierten sich damit von den Aufgaben der Elektroingenieure. Gleichsam verblieb das
Formulieren und Konzeptualisieren dieser Anwendungen in seiner eigenen, computer-
wissenschaftlichen Domine ,,losgelost von all den spezifischen Problemen, die entste-
hen, wenn man Computer sinnvoll in gesellschaftliche Bereiche eingliedern will*
(Dijkstra 1986, Ubersetzung AB). Die ,,computer science* litt also weiterhin an einer

Uberbetonung ihrer Mittel auf Kosten ihrer Ziele und Wissenschaftlichkeit.

Dijkstra weitet diese Figur zur genealogischen Kritik der Ku/tur der Computerwissen-
schaften®’ aus und zielt dabei immer wieder auf den Unterschied zwischen ausprobie-
rendem Programmieren und der Behandlung eines Programms als mathematisches
Problem (Dijkstra 1988). Die Kritik richtet sich dabei auch explizit an ,,engstirnige*
Mathematiker. Die ersten Mathematiker, die mit Computern arbeiteten, hétten es ver-
sdumt, ihre wissenschaftlichen Standards den Maschinen in deren Geburtsstunde einzu-
schreiben. Den Kardinalfehler der Computerwissenschaften, den mathematischen
Schluss nicht als Losungsweg implementiert zu haben, fasst Dijkstra am Beispiel funk-
tionierender und nicht-funktionierender Programme pointiert zusammen:

What is now known as ,iterative design’ is the paradigm for the pragmatist,
who believes that his design will work properly unless faced with evidence to
the contrary, upon which he will seek to improve his design. [...] The scientific
designer, in contrast to the pragmatist, believes in his design because he knows
why it will work properly under all circumstances. (Dijkstra 1986)

>7 Mit ,,Kultur* meint Dijkstra zum einen (teils psychologisierten) Einstellungen und Praktiken, vor allem
durch universitire Ausbildung weitergegeben und sedimentiert werden. Zum anderen richtet sich sei-
ne Kritik an die Art des wissenschaftlichen Problemldsens.
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Seine Kritik am designenden Programmieren kulminiert in der Wertung, dass diese Té-
tigkeit nicht wissenschaftlich sei. Das verbreitete ,,iterative design® tauge nur so weit,
wie die Umstidnde des Entwicklungsprozesses und der Implementierung in die Anwen-
dung seine Fehler aufdeckten — anstatt von vornherein eine ,saubere’ Losung zu erden-
ken.

Zusammengefasst markiert Dijkstra drei Unterschiede zwischen den Praktiken der
Computer Science und einem (genuin) wissenschaftlichen Vorgehen: a) Das Bild vom
Computer als Universalmaschine fithre zu einer Unterbewertung von Wissen, welches
nur noch als Kontext an und fiir sich universaler Anwendungen verstanden werde.
Dadurch komme es epistemisch gesehen b) zu einem Fokus auf formallogische Proze-
duren, die zwischen der ,Natur’ der Maschine und der Aufgabe des Programmierers, die
Anwendungsdoméne darauthin zu formalisieren, vermittle. Die Notwendigkeit der
Formalisierung fiihre dazu, dass ¢) Computer Science (im Gegensatz zur ,gildenhaft
verschwiegenen’ Mathematik) methodologische und methodische Fragen explizit ver-

handeln miisse.

2. Brooks: Computerwissenschaftler als Werkzeugmacher

Frederick Brooks’ Aufsatz ,,The Computer ,Scientist’ as Toolsmith* (1988 [1977]) lasst
sich — obwohl neun Jahre zuvor geschrieben — als Replik zu Dijkstras Position lesen.
Brooks folgt zwar der Beobachtung, dass Computer Science im Grunde der falsche
Name fiir das Fach sei, zieht aber die entgegengesetzte Folgerung: Er verortet Sinn und
Aufgabe der Disziplin zuerst im Erarbeiten von Werkzeugen statt im Ldsen wissen-
schaftlicher Probleme. Dabei unterscheidet er grundlegend zwischen den Erkenntnis-
modi von Naturwissenschaftlern und Ingenieuren: ,,The scientist builds in order to stu-
dy; the engineer studies in order to build.” (Brooks 1988: 1) Die Computer Science sei
dieser Unterscheidung folgend eine Ingenieurwissenschaft: ,,We are concerned with

making things, be they computers, algorithms, or software systems.* (ebd.)

Wesentliches Kriterium der Selbsverortung als Werkzeugmacher (wortlich sogar Werk-
zeugschmied) ist aber nicht das schaffende Moment allein, sondern vor allem die Rolle

als Dienstleister. Zwar seien die Produkte der Computer Science keine direkt dienstba-
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ren Objekte wie Hiuser, Autos oder Medikamente, wohl aber — den Ostereichischen
Computerpionier Heinz Zemanek zitierend — ,,abstract objects®. Der Computerwissen-
schaftler designe nicht den letzten Schritt der Verwendung, also die konkrete Nutzung
der Software, sondern die dafiir hilfreichen und erméglichenden Eigenschaften. Diese
Selbstverortung korrespondiert mit Brooks® eigener Position im Feld: Er leitete bis Mit-
te der 1960er Jahre eine groBe Entwicklungsabteilung bei IBM und baute danach in
diesem praktischen Geist das Computer Science-Institut der University of North Caroli-
na at Chapel Hill auf. Das wichtigste Anliegen Brooks’ war es, die dienstbare Rolle des
Computer Scientist zu proklamieren und das Fach an den Erfolgen der Anwendung zu
messen. Damit grenzte er sich deutlich von einem wissenschaftlichen Auftrag der Meh-
rung von abstraktem Wissen ab. Dies konne Computer Science nicht, da sie nicht nach

Neuigkeit strebe, sondern nach passendem Design (ebd.: 2).

Die Hinwendung zum praktischen Design wird bei Brooks, dhnlich wie bei Dijkstra die
logische Beweisfiihrung, intellektuell dsthetisiert. Die Herausforderung des Computer-
wissenschaftlers als Werkzeugmacher sei eben nicht trivial, sondern bestehe im Um-
gang mit der ,,willkiirlichen Komplexitit* von Designproblemen (ebd.). Diese Komple-
xitédt sei der formallogischen Darstellung und Abstrahierbarkeit mathematischer Losun-
gen nicht direkt zugédnglich, ebenso wie ihre empirische ,Willkiir’ — ihre Kontingenz im
soziologischen Sinne — nicht notwendigerweise Ausdruck allgemeiner Gesetze sei, wel-
che Physiker oder Biologen erforschen konnten. Fiir den Computerwissenschaftler wie-

derum sei sie ein schicksalhaftes Los und miisse offensiv angegangen werden.

Die Designprobleme, denen sich Brooks zuwendet, betreffen vor allem die Frage, wie
menschliche Nutzer mit einem Computersystem moglichst effektiv im Hinblick auf die
Losung ihrer Probleme umgehen konnen. Dabei referiert er verschiedene Modalitdten
der Mensch-Maschine-Interaktion, zum Beispiel Visualisierungen wirtschaftlicher
Kennzahlen fiir Manager oder die Darstellung von Molekiilsequenzen fiir die Arbeit
von Biochemikern (ebd.: 3-9). Das Fazit der Auswertung verschiedener Experimental-
studien unterstreicht erneut das Konzept der idealen Passung von Produkt und Nutzer-
bediirfnis. Zentral sei, dass Schnittstellen ausreichend Modalitdten und Interaktions-

moglichkeiten bereithalten, sodass jede/r Nutzer das ,,working vocabulary* anwenden
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konne, das es ihm oder ihr am besten erlaubt, iiber das zu 16sende Problem nachzuden-

ken — anstatt iiber die Verwendung des Werkzeugs (ebd.: 9).

Methodologisch folgert Brooks aus dieser Anwendungsorientierung fiir die Entwick-
lung von Computerlosungen genau das Gegenteil von Diijkstra: die Notwendigkeit ite-
rativen Designs. Im Riickgriff auf den Designforscher und Komplexititstheoretiker
Christopher Alexander (1964) verwirft er die Idee eines allgemein giiltigen Vorgehens
zum Losen komplexer Probleme: ,,We observe that we have not found a direct design
procedure for the man-machine interface; [...] Satisfactory man-machine systems, how-
ever, will always be the product of iterative design in which misfits are painstakingly

removed.“ (ebd.: 9)**

In einer Erweiterung seines Aufsatzes anldsslich der Verleihung des Newell-Awards
definiert er die Rolle des Computerwissenchaftlers dementsprechend als ,,collaborator*
(1996: 64), der sich der Probleme der Anwendungsdomine annehmen und versuchen
miisse, diese zu l6sen, um seine eigene Disziplin voranzubringen. Der Vorteil dieses
Vorgehens sei, dass so das ,,ganze Problem* in den Blick kdme, nicht nur ,,the easy or

mathematical parts* desselben (ebd.: 65).

3. Zwischenfazit — Werkzeuge vor Theorie?

Mit Dijkstra und Brooks sind hier zwei Vertreter der Spannweite des (Selbst-
)Verstindnisses von Computer Science in den Blick gekommen. Im ersten Fall sind
Computerwissenschaftler, heute auch ,,theoretische Informatiker* genannt, die mit Blei-
stift, Papier und Armelschonern falsifizierbare theoretische Konstrukte erarbeiten,” die
paradigmatischen Vertreter des Faches. Eine von Dijkstras akademischen Lebensleis-
tungen bestand darin, die Téatigkeit des Programmierens zu verwissenschaftlichen und
sie zu einer methodisch kontrollierten Praxis zu machen. Auf der anderen Seite steht der

anwendungorientierte Computeringenieur, der kein Wissenschaftler im engeren Sinne

*¥ Die Widerstindigkeit — gar Boshaftigkeit! — solcher komplexen Probleme hat Horst Rittel bereits in den
1960er Jahren designtheoretisch gefasst und u.a. in Bezug auf Dominen wie Stadt- und Entwick-
lungsplanung in Ingenieurdiskurse, u.a. in Berkeley, eingebracht (Rittel & Webber 1973).

** Dieses sehr anschauliche Bild und den Hinweis zur Schirfung verdanke ich Arne Berger.
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sein will. Er ist Entwerfer von Losungen fiir Probleme aus Anwendungsbereichen. Die
dabei eingesetzten wissenschaftlichen Mittel — wie etwa quantitative Studien zur Mes-
sung von Unterschieden verschiedener Entwiirfe oder Nutzungsweisen — dienen als
Hilfsmittel. Dijkstra steht fiir eine abstrahierende Theoriepraxis und Brooks fiir ein pra-

xeologisches Verstidndnis der Disziplin.

Obwohl beide Positionen mit entgegengesetzten Folgerungen schlie3en, ist es doch be-
merkenswert, dass sie zunédchst von demselben Problem ausgehen, ndmlich der Frage,
was das Problem der ,,computer science* sei. Ebenso einig sind sich beide Autoren,
dass sich dieses nicht in der Herstellung von Computern und Computerprogrammen an
sich erschopfen konne. Dabei wenden sich beide gegen ,blindes’, nicht gegenstands-
addquates Programmieren — Dijkstra mehr im Hinblick auf mathematische Gegenstian-
de, Brooks im Hinblick auf die der Anwendung. Beide Ansétze kritisieren zudem einen
Pragmatismus der Werkzeuge als handlungsleitende GréBe der Computer Science. Bei-
de Ansétze attestieren und kritisieren damit eine von ihnen wahrgenommene Tendenz in

der Computer Science, Probleme auf diese Weise zu bearbeiten.
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4. Fazit — Das Erbe des Universalwerkzeugs

Ziel dieses Kapitels war es, anhand dreier Riickgriffe eine Genealogie, d.h. eine kultu-
relle Herkunft der Sozialrobotik im Hinblick auf die Behandlung ihrer Gegenstinde zu
umreiflen. Im ersten Riickgriff wurde die diskursive Figur der zukiinftigen Gegenwart
rekonstruiert, wie sie in der Robotik zu finden ist. Schon in ihren literarischen Urspriin-
gen verkniipft sich die Vorstellung von Robotern mit der Behauptung, dass das Zeitalter
der Roboter im Alltagsleben kommen werde. Der zweite Riickgriff erfolgte im Hinblick
auf die 6konomischen und politischen Bedingungen der Robotikforschung. Die derzeit
beobachtbare Konjunktur der Férderung von Sozialrobotik speist sich aus einem Niitz-
lichkeitsversprechen, die Automatisierung der Industriehallen in andere Lebensbereiche
wie Altenpflege zu transportieren. In einem dritten Riickgriff wurde auf zwei Kulturen
des Problemdefinierens (und -16sens) in der Computer Science geblickt, die der Diszip-
lin anndhernd gleichlautend ein problematisches Verhiltnis zu ihren Gegenstéinden at-
testierten. Ausgangspunkt dieser Kritik war die tiberzeichnete Vorstellung vom Compu-
ter als Universalmaschine, die — im Falle Dijkstras — den sauberen mathematischen
Schluss bzw. —im Fall von Brooks — das Erkennen von Nutzerbediirfnissen verhindere.
Das Bild vom Universalwerkzeug eignet sich auch zur Darstellung der Implikationen
und Wirkungen dieses Erbes fiir den Bezug zum Sozialen in der Sozialrobotik. In ihm
vereinen sich die drei wesentlichen Befunde: Wird Sozialrobotik als prospektives Prob-
lemlosungsversprechen betrieben, so richtet sich die Problemdefinition der Entwicklung
vor allem an den Féhigkeiten des Werkzeugs und dem universalisierenden Anspruch
der Zielstellung aus — nicht an den konkreten Praktiken und Situationen der angestreb-

ten Nutzung.

Die Werkzeughaftigkeit weiter Bereiche der (Sozial-)Robotik manifestiert sich in der
vorherrschenden Assoziation von Robotern als Losung von Problemen. Dieser Weltbe-
zug ist grundlegend in der Robotik verankert und auch fiir die Ziele der Sozialrobotik
typisch (vgl. V.). Der Einsatz von Robotern wird dabei in spezifischer Weise als niitz-
lich apostrophiert, und zwar aus einer Perspektive des 6ffentlichen Interesses und mit
Blick auf gesamtgesellschaftliche bzw. volkswirtschaftliche Folgen. Die beabsichtigten

Folgen sind mitunter direkte Motivation fiir Forschungsforderungsprogramme zur
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Technologieentwicklung, beispielsweise im Bereich ,,Ambient Assisted Living“.®® Zwar

sind die ,sozialen Aspekte’ in der Rhetorik solcher Ziele und ihrer Ausschreibungen
nicht von einer trivial 6konomistischen Rhetorik geprédgt. Allerdings driickt sich in ihren
Zielen und vor allem einigen Formen ihrer Umsetzung (vgl. V.) ein politékonomisches
Paradigma aus, das die Sozialrobotikforschung als Instrument der Steuerung und Kom-
pensation gesellschaftlicher Entwicklungen versteht. In den Forschungszielen der Sozi-
alrobotik manifestiert sich dies weniger als Suche nach Losungen fiir konkrete Proble-
me in Anwendungsgebieten, sondern nach der Umsetzung des Losungswegs ,,Roboter-
einsatz“. Dem Einsatz des Werkzeugs wird in diesem Fall der Weg geebnet. Meister hat
auf diesen Zusammenhang schon fiir die Servicerobotik hingewiesen (Meister 2011b:
120). Der klassische erkenntnistheoretische Weg der Naturwissenschaften wird dann
umgekehrt beschritten; es handelt sich um eine ,,post-hoc*“-Ausrichtung (Knorr-Cetina
1984: 108). Ob es sich bei den von Robotik und Sozialrobotik verfolgten Zielstellungen
also tatsdchlich um fiir die adressierten Akteure relevante Probleme handelt, ist zu-
nichst kein tibergeordnetes Kriterium der diskursiven Konstruktion derselben: Sozial-
robotik beginnt in der Regel nicht mit einer Analyse der Notwendigkeiten innerhalb
eines spezifischen Feldes, sondern fragt, welche Probleme sich fiir die bereitzustellende
Losung eignen. Ein methodologischer Wandel hin zu Ansétzen, wie sie etwa in den
,»Workplace Studies* in der Computer Science der spidten 1980er Jahre zu finden sind,

lasst sich in der Sozialrobotik erst in Anfingen beobachten.

Die Konstruktion eines universellen Werkzeugs lisst sich zudem nur in der prospekti-
ven Perspektive der Figur der zukiinftigen Gegenwart aufrechterhalten. Die Idee, dass
das Zeitalter der Roboter im alltdglichen Leben kommen wird und Ingenieure an seiner
Umsetzung arbeiten, wirkt als selbsterfiillende Prophezeiung. Der derart motivierte Be-
zug auf konkrete Alltagswelten wird von weiteren Begriindungen seiner Addquanz zu-
nichst freigestellt. Illustrierend dafiir steht die Begriindung eines Robotikforschers, der
fordert, jetzt schon Feldtests in der Altenpflege durchzufiihren, denn: ,,Das kommt.*
(Prof m EUa: 512-513). Diese schon bei Asimov beobachtbare fatalistische Uberzeu-

gung der Unausweichlichkeit einer robotischen Zukunft priagt auch das Selbstverstind-

% Der Begriff AAL, seine Ausrichtung auf Kompensation der Effekte des demographischen Wandels und
die resultierende Forschungsférderung wurde fiir die Verwendung durch politische Forschungsforde-
rungsinstitutionen wie das BMBF und die EU vorgeschlagen und entwickelt (Augusto et al. 2012).
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nis der Sozialrobotik. In der Darstellung der Problemdimensionen der Sozialrobotik
(vgl. 1.2) wurde sichtbar, dass die Abgrenzung der ,neueren’ Robotik von der ,klassi-
schen’ vor allem tiber die Untauglichkeit der letzteren in echten Alltagswelten ge-
schieht. Eine der wesentlichen Motivationen der Sozialrobotik ist also, sich der Vision
der zukiinftigen Gesellschaft von Menschen und Robotern ,besser® zu ndhern als die
,weltfremden’ Labor-Roboter der ,klassischen’ KI. Interessanterweise ist die Wirkung
dieser Prophezeiung weitgehend unabhingig davon, wie wahrscheinlich oder nahe das
Eintreten der Prognose ist. Am Beispiel der Grand Challenges konnte gezeigt werden,
dass Vorstellungen zukiinftiger Roboter als regulative Ideale wirken, die den heteroge-
nen Akteuren und Absichten nach innen wie nach auflen als gemeinsamer Bezugspunkt
dienen. Mo6gliche Nutzungssituationen und Nutzer geraten also auch in den Blick der
Forschung, um die nicht unproblematische Gleichzeitigkeit von Ansétzen, Verstdndnis-
sen, Motivationen und Akteuren in der Sozialrobotik zu katalyiseren. Insbesondere in
der Kommunikation zwischen Sozialrobotik und anderen Anspruchsgruppen ergibt sich
dieses regulative Potential aus einem Wechselspiel zwischen Vorstellungen aus Science
Fiction und Beziligen der Robotiker darauf. Die Vermittlungen zwischen wiinschenswer-
ten und technologisch machbaren Zukiinften sind als Einfluss auf Forschung und Tech-
nologieentwicklung in verschiedener Hinsicht nachgewiesen worden (Jasanoff & Kim

2009; Bopp & Bohle 2014).

Der durch das Losungsversprechen der Sozialrobotik als Universalwerkzeug zuweilen
instrumentelle Bezug zum Gegenstandsbereich wird im Feld nicht explizit reflektiert.
Bislang war das am Beispiel des Schweigens iiber Militérforderung zu sehen. Es ldsst
sich aber jetzt schon vorausblicken, dass die Modi der Konfiguration der Nutzer und
Nutzungssituationen ,sozialer’ Ziele selten Gegenstand expliziter Beforschung sind
(vgl. V.4). Die Selbstbeobachtung, dass die Ziele und Anwendungsszenarien der eige-
nen Forschung nicht nur ,,niitzlich* sondern auch sozial und kulturell bedingt sind — und
wiederrum weitere Schritte der Entwicklung bedingen —, gehort bislang nicht zum
Werkzeugkasten der Sozialrobotik. In der Kritik durch Beobachter wie Dijkstra und
Brooks wurde deutlich, dass dieser blinde Fleck der epistemischen Kultur der Computer
Science entstammt, er haftet dem Bild vom Universalwerkzeug an.

Insbesondere Brooks’ sehr lebensweltliches Verstindnis von Designproblemen verwies

im Gegenzug auf die Eigengesetzlichkeit und Verschrankung menschlicher Praktiken,
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fiir die es keinen universalen Schliissel gibt. Seine Hauptthese ist deshalb eine methodo-
logische: die Suche nach der idealen Passung von Nutzerbediirfnis und System. Dijkstra
hat dagegen davor gewarnt, dass das pragmatische Tun des Anpassens die Funktions-
weise des Werkzeugs selbst zur ,,black box* werden ldsst. Dieser Konflikt 14sst sich bis
heute in der Sozialrobotik beobachten, z.B. in der Frage, ob ein System eher abstrakt
modelliert sein sollte, oder konkret aus einer Verwendung heraus (vgl. V.2.2). Hier
zeichnet sich das Erbe des Kognitivismus ab, der bis heute als Deutungsmuster in Dis-
ziplinen und Derivaten der Computer Science weit verbreitet ist. Dieses wurde hier bis-
lang nur kurz angedeutet (vgl. 1.2.1) und wiirde im Grunde eine eigene Genealogie er-
fordern, die hier allerdings nicht geleistet werden kann.

Wihrend viele Felder und Derivate der Computerwissenschaften sich den Vorwurf der
Werkzeughorigkeit 30 Jahre nach Dijkstra und Brooks nicht mehr in dieser Form anhef-
ten miissen,’ trifft er auf die stirker technische orientierte Robotik weiterhin zu groBen
Teilen zu. Nutzungssituationen und Nutzern werden hier weiterhin vor allem auf For-
malisierbarkeit ihrer Charakteristiken und Bediirfnisse befragt. Der Roboter muss dann
nur noch fiir verschiedene Kontexte umgesetzt werden, so die Implikation der Idee vom
Universalwerkzeug. Sozialrobotik, die stark unter diesem Erbe steht, lauft Gefahr ,So-

ziales’ nur auf das zu reduzieren, was technisch darstellbar ist.**

Zusammengenommen stellt sich die Frage, welche Néherungsweisen an ihre Gegen-
stainde die Sozialrobotik mit diesem kulturellen Erbe hervorbringt. Versucht sie auch,
universale Werkzeuge zu produzieren, oder wendet sie sich den Situationen ihrer Ver-
wendung in einer lebensweltlicheren Form zu? Die rekonstruierte Genealogie impliziert
keine direkte Kausalitdt oder gar Determiniertheit fir die Praktiken der Forschenden.
Dennoch wirkt die Idee vom Universalwerkzeug und ihre Implikationen oftmals als

Wissen von vortheoretischem Gehalt, als Selektionen davon, welche Selektionen getrof-

%1 Weil sie sich zum Teil wissenschaftlicher Modelle anderer Disziplinen bemichtigen, und theoriegelei-
tet testen oder ausbauen, oder weil sie sich als anwendungsnahe Disziplinen expliziter Methoden und
Methodologien bedienen, wie die Mensch-Computer-Interaktion (HCI). Diesen Hinweis verdanke ich
einer Diskussion mit Michael Teichmann.

62 Das bedeutet nicht, dass auf Reduktion bzw. Abstraktion generell zu verzichten sei. Das ist in der
Technisierung (auch sozialer) Wirkzusammenhinge gar nicht moglich. Es geht vielmehr um die Adé-
quanz der Reduktion: Die Frage, ob die Formalisierung an den zu beobachtenden RegelméBigkeiten
des Feldes gemessen ist, oder am zuhandenen Werkzeug.
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fen werden konnen. Wie sich diese in den Zielen der Sozialrobotik niederschlagen ist

Gegenstand der folgenden empirischen Rekonstruktion.
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V. Forschungs- und Entwicklungsziele der Sozialrobotik

Die Frage nach der Konstruktion des Sozialen in der Sozialrobotik erfordert den Blick
auf die Ziele dieser Forschung. Als Ziele werden in diesem Zusammenhang in der Zu-
kunft liegende, angestrebte Zusténde verstanden, die als Ergebnis einer abgeschlossenen
Ereignisfolge gedacht werden (Schiitz 2003). Das Reizvolle an der Untersuchung von
Zielen ist, dass sie uns viel iiber den Punkt verraten, von dem aus sie gesetzt werden —
unabhingig davon, ob und wie die Zielsetzung (tatsichlich) eintritt. Ein Forschungsziel
beinhaltet einen Handlungsentwurf, in den die Deutungsmuster und Handlungsressour-
cen der Entwerfenden eingelassen sind (ebd.). Die Ziele der Sozialrobotik sind deshalb
ein wesentlicher Schliissel zum Verstindnis der Ndherungsweisen an ,das Soziale’ in

diesem Forschungsfeld.

Die Ziele der beobachteten Forschung (z.B. Weiterentwicklung einer Baugruppe) sind
dabei nicht zwangsldufig deckungsgleich mit den in Antrdgen oder auf Projektwebsites
formulierten Zielen (z.B. Verbesserung des Lebens édlterer Personen). Mit einer Selbst-
beschreibung wie ,,das Leben &lterer Menschen verbessern® kénnen in der Sozialrobotik
unterschiedliche Arten und Auflosungen von Zielstellungen einhergehen. Dabei kann
die Lebenswelt von Senioren z.B. {iber Institutionen wie Pflegeheime und die struktu-
rierte Pflegepraxis in den Blick geraten. Das Wohlbefinden von Senioren kann auch als
wissenschaftliches Konstrukt operationalisiert und gemessen werden. Eine eher techni-
sche Perspektive auf Robotikentwicklung wiirde dagegen eher einzelne Abldufe aus
dem beobachteten oder vermuteten Alltag von Senioren herauslosen, um sie zu funktio-
nalen Tasks zu modellieren, die ein Roboter dann iibernehmen oder unterstiitzen kann.
Diese unterschiedlichen Behandlungsweisen und Erfassungen spezifischer Ausschnitte
sozialer Welten sind bereits in den typischen Zielstellungen der Projekte verankert. Sie

haben eine konstitutive Rolle fiir die Konstruktion des Sozialen in der Sozialrobotik.

Sowohl die Formulierung von Zielen als auch das Verfolgen (davon ggf. abweichender)
Entwicklungsziele sind von den spezifischen Bedingungen projektférmiger Forschung
gepriagt. Die Ziele der Sozialrobotik miissen dementsprechend im Kontext der For-

schungspraxis und deren Herausforderungen und Widerspriichlichkeiten verstanden
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werden. In der Rekonstruktion sollen deshalb zuerst die epistemischen Bedingungen
von Zielen der Forschung betrachtet werden (V.1). So wird deutlich, welche Anforde-
rungen projektformig organisierte Forschung an Forschungs- und Entwicklungsziele

stellt.

Die Frage, welche Formen des Bezugs zu den sozialen Gegenstinden der Forschung
dadurch konstituiert werden, lidsst sich in Form von zwei wesentlichen Dimensionen
von Zielen der Sozialrobotik und vier daraus resultierenden Typen beantworten (V.2).
Die Verteilung der Félle im Typenschema zeigt, wie die Ziele der Sozialrobotik und die
damit verkniipften Erscheinungsformen des Sozialen divergieren: Sie reichen vom hy-
pothetischen Beispiel einer zukiinftig moglichen Anwendung im Labor konstruierter
Formalobjekte der Mensch-Roboter-Interaktion bis hin zu mit konkreten Anwender-
gruppen entwickelten und partizipativ umgesetzten Zielen (V.3). Wie diese Typiken im
Forschungsprozess schlielich wirksam werden, soll an einzelnen Fallbeschreibungen
in einem abschlieBenden Schritt verdeutlicht werden. Dabei wird untersucht, wie Nutzer

und Anwendungen durch die Ziele der Sozialrobotik konfiguriert werden (V.4).
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1. Bedingungen projektformiger Forschung

Eine Analyse der Ziele von Sozialrobotikforschung muss fiir die unterschiedlichen
Zwecke von Zielen und Zielformulierungen sensibel sein. Diese Notwendigkeit ergibt
sich einerseits aus der bereits mehrfach beschriebenen Heterogenitdt des Feldes und
deren Uberbriickung durch den Bezug auf (scheinbar) gemeinsame Begriffe und Ziele,
wie etwa das Losen von ,,real world problems* (vgl. I). Zum anderen ist es wichtig, zu
verstehen, dass innerhalb eines Forschungsprojekts zu verschiedenen Zeitpunkten und
Zwecken unterschiedliche Ziele definiert werden konnen und miissen. So kommt es,
dass ein Projekt in seiner Selbstbeschreibung fiir einen Forschungsantrag auf einer
Makroebene an einen gesellschaftlichen Diskurs z.B. tiber wiirdevolles Altern an-
schlieft und spéter in der Evaluation seiner Arbeit auf mikroanalytischer Ebene Ver-
beuge-Gesten im Verhalten eines Roboters analysiert. Diese Gleichzeitigkeit verschie-
dener Ebenen ,des Sozialen’ darf nicht zu vorschnellen Schliissen verleiten. Bevor im
weiteren Verlauf des Kapitels die Ziele der beobachteten Projekte analysiert werden,
sollen sie hier durch einen Blick auf die Bedingungen projektférmig organisierter For-

schung kontextualisiert werden.

Das Sprichwort ,,It takes a village to raise a child*, das vermutlich einen afrikanischen
Ursprung hat,” ist im anglophonen Sprachraum weit verbreitet. In ihrer Ethnografie
US-amerikanischer und japanischer Sozialrobotikprojekte wandelte Sabanovié (2007)
das Sprichwort fiir eine Kapiteliiberschrift ab: ,,It takes a village to make a robot™ (ebd.:
202). Darunter beschrieb sie die heterogenen Anforderungen an die Konstruktion eines
Roboters, die nur interdisziplindr gelost werden konnen. Das Bild lédsst sich auch auf
Sozialrobotik als Forschungsfeld iibertragen: Es braucht eine Menge von Leuten, Ar-
gumenten und Ideen, um ein Sozialrobotikprojekt zum Laufen zu bringen. Den Pragma-
tismus der damit verbundenen Handlungsweisen beschrieb eine erfahrene und erfolgrei-
che Forscherin aus den USA wie folgt: Die Festlegung von Zielen eines Sozialrobotik-
projekts hdange davon ab, welche Anwendungsbereiche ausgeschrieben seien, iiber wel-
che Expertise die Antragsteller verfiigten und wie genau diese glaubten, aus der Kom-

bination einen erfolgreichen Antrag formulieren zu konnen (Prof w_USa: 179-186).

% Die Authentizitit der Zuschreibung ist umstritten. In einer Debatte englischsprachiger Afrikanisten
konnte eine Reihe sinnverwandter Sprichworter nachgewiesen werden, aber nicht die direkte Herkunft
der Phrase. (vgl. http:/www.h-net.org/~africa/threads/village.html, 20.11.2015)
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Die wissenschaftssoziologische Konzeption des ,.epistemischen Lebensraums* (Felt
2009) macht auf den Einfluss dieser vermeintlich &ufleren Bedingungen fiir die daraus
resultierende Forschung aufmerksam. Es hat sich gezeigt, dass insbesondere unter inter-
disziplindren Umstdnden die Selektion wissenschaftlicher Fragestellungen und Para-
digmen stark von den durch Organisations- und Finanzierungsweisen vorgegebenen
Rahmenbedingungen geprigt sind (Felt et al. 2013). In der folgenden Darstellung sollen
deshalb drei vergleichsweise allgemeine Herausforderungen fiir Forschende beleuchtet
werden, die die projektformige Organisation der Forschung und Forschungsférderung
mit sich bringt: das Beantragen von Forschungsgeldern (1.1), die Strukturierung eines
Forschungsprojekts (1.2) und die (insbesondere in Technikwissenschaften iibliche) Eva-

luierung des entwickelten Systems (1.3).

1. Beantragen

Leserinnen und Lesern aus dem wissenschaftlichen Betrieb diirfte es kein Geheimnis
sein, dass das Schreiben von Antridgen fiir Forschungsprojekte zu den Kernkompeten-
zen einer erfolgreichen wissenschaftlichen Karriere gehort. Das gilt fiir die Robotikfor-
schung in verstirktem Malle, da diese so kostenintensiv ist, dass sie sich nicht vollstdn-
dig aus den Haushaltsmitteln einer Fakultitsstelle finanzieren lieBe. Auch die z.B. fiir
geistes- und sozialwissenschaftliche Vorhaben iibliche®® Forschungsfinanzierung iiber
Personalmittel wiére nicht ausreichend, um ein Sozialrobotikforschungsprojekt zu er-
moglichen. Ob die Idee zu einem Sozialrobotikprojekt realisiert werden kann, entschei-

det sich wesentlich an der Frage, ob und wie Fordergelder dafiir zu akquirieren sind.

In den beobachteten Sozialrobotikprojekten ist das Schreiben eines erfolgreichen An-
trags dementsprechend zentral fiir die Ermoglichung und Rechtfertigung des eigenen
Forschens. Fiir die beobachteten Projekte waren unterschiedliche, meist 6ffentlich ko-

finanzierte Forderungsinstitutionen und -programme relevant: die Europdische Union

%% Forschungsforderungen in diesen Feldern bestehen zumeist aus der Finanzierung von Personalstellen
fir den Projektzeitraum (meist drei Jahre) und einen deutlich kleineren Beitrag fiir so genannte Over-
headkosten (Verwaltungskosten) bzw. Reisemittel. Die Anschaffung und Entwicklung von (Grof3-
)Technik ist in solchen Budgets also i.d.R. nicht vorgesehen.
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(durch Verbundprojekte unter dem 6. und 7. Rahmenprogramm), nationale Forschungs-
forderung in den einzelnen Léndern (wie etwa durch den National Science Fund in den
USA), Kooperationsprojekte zwischen Universitidten und lokalen Firmen oder Dienst-
leistern (z.B. aus dem Maschinenbau oder der Pflege), und gezielte Robotikférderpro-
gramme wie die ,,National Robotics Initiative* in den USA oder SPARC in der EU. In
den US-amerikanischen Fillen kommt zudem die Finanzierung durch Programme der
Militarforschungsagentur DARPA hinzu (vgl. IV.2). Fiir die (erfolgreiche) Bewerbung
auf solche Programme gelten Kriterien, die sich auch auf die Formulierung und Umset-

zung sozialer Ziele der Forschung auswirken.

Ein Sozialrobotikforschungsprojekt muss, wie jedes andere Forschungsprojekt auch,
zunichst nachweisen, dass sich sein Anliegen an bestehender Forschung orientiert und
Relevanz fiir den Fortschritt der Disziplin oder gar fiir die Losung gesellschaftlicher
Probleme besitzt. Wihrend die Ziele von ,,Anwendungen® in bestimmten gesellschaftli-
chen Teilbereichen in den folgenden Kapiteln eingehender thematisiert werden, soll hier
die Bedingung der Selektion solcher Themen kurz beleuchtet werden. Ausgangspunkt
der Uberlegung ist die Beobachtung, dass das Erzeugen von Relevanz fiir ein For-
schungsvorhaben ein anderes Geschéft ist als das Erforschen und Bearbeiten sozialer
Zielstellungen innerhalb eines Projekts. Diese Unterscheidung zeigte sich sehr deutlich
in den Interviews mit den Forschenden, die selbstldaufig auf die strategische Bedeutung
des Bezugs zu sozialen Zielen und Moden der Forschungsforderung hingewiesen haben.
Unabhéngig davon, ob die Forschenden ihre eigene Praxis explizit als strategisch moti-
viert begriindet haben (wie z.B. Prof m EUa), wurde in beinahe allen Interviews auf
die Konjunktur der Robotikforschungsforderung und der Sozialrobotik im Speziellen
hingewiesen. Ein 42-jdhriger Forscher im Post-Doc-Status fasste die Bedeutung von
Forderungszyklen im Bild einer unabhingigen Verlaufskurve zusammen (Post m_USa:
678-692):

there is sort of two curves one is the actual like progress we're making and the
other one is the funding cycle / I: ((kichert)) / ahm just the nature of the funding
cycle is that ah ah the funders get bored of the funding and they think that they
need to do something new and so (.) and so everyone rewrites the same work
under a different set of descriptions and rubrics (.) try to fit it to the new
paradigm (.) [...] there is/ the actual work which is of course independent from
the funding ((lacht)) it's the nature of it (.)
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Ausgehend vom eigentlichen wissenschaftlichen Fortschritt, den er im weiteren Verlauf
des Interviews als kleinteilig und mithsam beschreibt, erdffnet er eine zweite Dimension
von Sozialrobotikforschung, den Finanzierungskreislauf, der offenbar eigenen Regeln
folgt. In der zitierten Passage wird dessen Streben nach immer neuen Begriffen expli-
ziert. Auch andere Gespréichspartner sprachen von Moden der Forschungsforderung, an
die man sich eben anpassen miisse. Im Zitat miindet das in der Zuspitzung, dass jeder
im Feld mit dem Auftauchen einer solchen Mode seine Arbeit unter neuen Begrifflich-
keiten umschreiben wiirde. Unabhingig vom Geltungscharakter der Aussage ist interes-
sant, wie damit (wiederholt) die Trennung zwischen der Antragsrhetorik und der eigent-
lichen Arbeit manifestiert wird — als ldge dies in der Natur von (derart organisierter)

Forschung.

Ein weiteres beobachtetes Phianomen stiitzt diese Beschreibung des AnschlieBens an
Zyklen: Die im Feld weit verbreitete Einordnung der eigenen Arbeit unter schlagwortar-
tige Begriffe. Auch wenn die Frage danach nicht gestellt wurde, folgten viele Interview-
te einem Explizierungsdrang, ihre Forschung mit einem konkreten Namen zu benennen.
Allerdings wurde in den seltensten Féllen ,,social robotics®, Sozialrobotik oder HRI
genannt. Stattdessen schien jede Kombination aus Anwendungsziel und robotischer
Plattform einen eigenen Namen zu haben. Diese Bezeichnungen von Sub- und Subsub-
Feldern reichten beispielsweise von ,,emotionally assistive robotics* als Untergruppe
von ,,socially assistive robotics® tiber ,,community robots* und ,,expressive motion ro-
bots* bis hin zu ,,co-bots* oder ,,capable robots®. Diese Vielfalt und Kleinteiligkeit zeigt
zum einen, dass das beobachtete Feld nicht sehr stark iiber Begriffe und Theorien inte-
griert ist. Zum anderen ist es eben Ausdruck der hohen Bedeutung und Volatilitit von

,Uberschriften’ fiir die eigenen Forschungsziele.®

Im Hinblick auf die sozialen Ziele von Sozialrobotikforschung heif3t das vor allem, dass
man diese nicht einfach aus Dokumenten wie Projektbeschreibungen und Forderantri-
gen ableiten darf. Vielmehr stellen sie ein Genre eigener Logik und Pragmatik dar, wie

es der zitierte Forscher illustrierte. Gleichzeitig sind diese begrifflichen Beziige natiir-

% Von diesem Phéinomen sind selbstverstindlich alle wissenschaftlichen Disziplinen betroffen. Ein GroB-
teil der Differenzierung von Methodologien und Methoden innerhalb des Spektrums qualitativer Sozi-
alforschung in den vergangenen 20 Jahren lésst sich aus forschungspolitischen Motiven erkldren.
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lich nicht folgenlos, wie wir noch sehen werden. Im Hinblick auf die durch die For-
schungsforderung evozierten Zieldimensionen muss aber zunichst deren pragmatischer
Charakter festgehalten werden, der sich nicht zuletzt auch an der rhetorischen Qualitét
der Begriffe bemisst. Ahnlich wie ,,real-world problems* als bildsprachliche Bezugs-
punkte der heterogenen Servicerobotik funktionieren (Meister 2011b: 112-126), geraten
die Ziele der Sozialrobotikforschung oftmals zunichst als extrinsisch gesetzt, bildhaft

und wenig verbindlich in den Blick. ®

2. Einteilen

Ein forderfdhiges Vorhaben muss des Weiteren auf eine, meist in der Ausschreibung
festgelegte, zeitliche Dauer ausgerichtet und in Arbeitsschritte strukturiert sein. Im Fall
der beobachteten Projekte reichte diese Dauer von den in der Forschungsfoérderung tib-
lichen drei Jahren (Gldser & Laudel 2014: 1212) iiber einen Zeithorizont von sieben
bzw. fiinf Jahren, den Doktoranden an US-amerikanischen Hochschulen fiir ihr Promo-
tionsprojekt angaben (z.B. Dok m USa), bis hin zu einem zehnjéhrigen Forschungs-
programm fiir eine ganze Arbeitsgruppe, das ein Forschungsgruppenleiter akquirieren
konnte (Prof m USe). Ahnlich wie es Gliser und Laudel fiir die experimentelle Physik
beschrieben haben, bleibt die zeitliche Strukturierung durch Forschungsforderungsvor-
gaben nicht ohne epistemische Konsequenzen. So kollidiert insbesondere die ,,Eigen-
zeit“ (ebd.) von wissenschaftlichen Objekten, Experimentalbedingungen und For-
schungsprozessen hiufig mit dem vorab definierten zeitlichen Rahmen eines wohlge-
formten Projektes. Im Rahmen von Robotikprojekten nimmt die Entwicklung eines
funktionierenden Roboters die gréBte und am schlechtesten zu kalkulierende ,,Eigen-
zeit* ein. Ein mittlerweile emeritierter und sehr bekannter Robotikforscher brachte die-
sen Umstand in einer Diskussion im Rahmen einer interdisziplindren Konferenz mit
entwaffnender Ehrlichkeit: Robotikforschende hétten schlicht so viel mit der Komplexi-

tat und Kompliziertheit ihrer Maschinen zu tun, dass sie sich als Feld bislang nicht ein-

% Dieser Hinweis ergeht hier nicht, um das Feld und die gegenwirtig laufende Forschung abzuwerten,
sondern um seinen spezifischen Bezug zu Sozialitit ndher zu beleuchten — und eben nicht dem Irrtum
zu erliegen, diese Frage lieBe sich vor allem aus Selbstzeugnissen wie Texten auf Projektwebsites ab-
leiten.
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mal auf gemeinsame ,,long term visions® und deren koordinierte Verfolgung einigen

konnten. (Feldtagebuch 15.02.2014)

In den beobachteten Projekten wurde mit der schwierigen Kalkulation der ,,Eigenzeit*
einer Roboterentwicklung auf unterschiedliche Weise umgegangen. Zum einen bietet es
sich an, auf bereits bestehende Plattformen zuriickzugreifen. In etwa der Hilfte der beo-
bachteten Fille fanden selbst entwickelte Plattformen, also Roboterprototypen aus
fritheren Projekten, Verwendung. Teilweise wurden dabei einzelne Komponenten, etwa
ein Greifer, weiterentwickelt oder erstmals erprobt. In der anderen Hilfte der Projekte
wurde auf konfektionierte kommerzielle Plattformen wie Nao (Aldebaran 2015) oder
My Keepon bzw. Keepon Pro (Beatbots 2015) zuriickgegriffen, teils unter Modifizie-
rung der Roboter. Die Neuentwicklung einer robotischen Plattform fand in keinem der
beobachteten Projekte statt, allerdings wurde in drei Féllen an Plattformen gearbeitet,
die maximal zwei Jahre alt waren. In zwei Fillen kam es gar zum Einsatz von audiovi-
suellem Stimulusmaterial anstelle einer verkorperten robotischen Plattform. In diesen
Fillen handelte es sich also nicht nur um Sozialrobotikentwicklung ohne eigenen, son-
dern ginzlich ohne Roboter. Diese Strategie wird vor den epistemischen Bedingungen
des Feldes plausibel, die — auch und besonders im Hinblick auf Forschungsantrige —
vermehrt empirische Daten aus Experimenten zum Zwecke der Evaluation und Legiti-

mation von Sozialrobotik fordern (vgl. VI.1.1).

Das Forschungsvorhaben muss fiir einen Antrag aber nicht nur als Ganzes zeitlich be-
messen werden, sondern auch als Abfolge aufeinander folgender, getimter Schritte kon-
zipiert sein. Die Abfolge im Antrag muss den folgenden Forschungsprozess zwar nicht
zwangsldufig determinieren. Es zeigte sich in den Beobachtungen aber, dass solche zeit-
lichen Strukturierungen vor allem bei Abstimmungs- und Orientierungsproblemen in
den Forschungsgruppen letztlich doch als handlungsleitender Rahmen herangezogen
werden. Das gilt insbesondere in heterogenen Kooperationen mehrerer Institutionen,
von denen ein europdisches Verbundprojekt den Extremfall dieser Studie manifestiert.
Am Projekt, das zwischen 2011 und 2014 mit etwa 5 Millionen Euro von der EU gefor-
dert wurde, waren acht Hochschulen aus vier europdischen Léndern sowie eine Organi-
sation flir angewandte Forschung und Technikentwicklung aus einem fiinften Land be-

teiligt. Die Koordination dieser Menge und Diversitit an Beteiligten war zum einen
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durch die Verwendung einer bestehenden robotischen Plattform eines Projektpartners
und zum anderen durch die Strukturierung als ,,Arbeitspakete moglich. Acht Arbeits-
pakete fungierten als Bausteine, aus denen sich das Projekt zusammensetzt, fiir die aber
nie mehr als zwei Projektpartner gleichzeitig zustidndig waren. So war eine enge Kopp-
lung innerhalb der Arbeitspakete moglich, ohne dass die neun am Projekt beteiligten
Institutionen dauerhaft gleichzeitig koordiniert werden mussten. Das Zeitregime der
Arbeitspakete, die nach einem halben Jahr abgeschlossen werden sollten, um die Er-
gebnisse anderen Projektpartnern zur Verfiigung zu stellen, erwies sich aus Perspektive
der Forscherin (die im beobachteten Fall nicht zu den Antragsstellern gehorte) aller-
dings als sehr rigide. Zum Stress der termingerechten Fertigstellung kamen Enttdu-
schung und Unzufriedenheit dariiber, wie die Ergebnisse im weiteren Projektverlauf

verwendet wurden.

Nutzerbediirfnisse vs. Projektbediirfnisse
(Feldtagebuch 30.08.2013 & Interviewtranskript Dok_w_Eua)

Die Forscherin (eine studierte Industriedesignerin) hatte in einem der ersten Arbeitspakete den
Auftrag, konkrete Einsatzmdglichkeiten des Roboters zur Assistenz alleinlebender Senioren zu
erforschen (,Nutzeranforderung & Definition des Szenarios“). Anhand von Fokusgruppen-
Diskussionen mit Senioren, pflegenden Angehdérigen und professionellen Pflegekraften sowie
dem Studium medizinischer Literatur und Experteninterviews erstellte sie eine Liste mit fir al-
lein lebende Senioren problematischen Tétigkeiten, die robotisch gelést werden kdnnten.

Im Projektkonsortium entschied man sich aufgrund technischer Limitierungen der Plattform fir
zwei beispielhafte Aufgaben, die der vorhandene Roboter gut ausfiihren konnte. Die Forscherin
beschrieb diesen Prozess so, dass recht schnell aus einer breiten Fragestellung wenige um-
setzbare Faktoren isoliert wurden. Diese Entscheidungen wurden von technischen Projektpart-
nern im Hinblick auf die Fahigkeiten der robotischen Plattform getroffen. Im Riickblick bedauert
die Forscherin einige dieser Entscheidungen, da sie sich in den Evaluationstests teilweise als
untauglich oder kontrér zu den Erwartungen der Nutzer erwiesen haben. Drei Jahre seien al-
lerdings eine kurze Dauer, in denen keine Zeit bleibe, innezuhalten und zu Gberlegen, ob man
etwas besser so oder so mache oder eben durch einen weiteren Nutzertest tiberprife.

An dieser Fallbeschreibung werden verschiedene Aspekte sichtbar, zum Beispiel die
ungleiche Verteilung von Entscheidungsmacht tiber Entwicklungsrichtungen meist zu-
gunsten der technischen Projektpartner, die i.d.R. die Fordergelder akquirieren. Daran
kommt auch die potentiell konfliktféormige Diversitit der Ziele in Verbundprojekten
zum Ausdruck. In diesem Fall konfligieren die moglichst gute Passung fiir Nutzer und
Nutzungssituation mit dem Ziel, dass die Plattform im Nutzertest moglichst gut ab-

schneidet.
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Fiir die Frage der Strukturierung von Forschungsprojekten zeigt sich, dass die Ziele der
Sozialrobotikforschung — wie die Forschenden selbst — einem pragmatischen Zeitregime
unterliegen. Ziele konnen in Sozialrobotikprojekten nur so intensiv und extensiv ver-
folgt werden, wie es der zeitliche Rahmen des Projekts zuldsst. Insbesondere Ziele wie
die Integration einer Plattform in einen konkreten Kontext oder die Steigerung der Qua-
litdt einer Mensch-Roboter-Interaktion aus Sicht der Nutzer werden in diesem Zeitre-
gime selten priorisiert. Stattdessen wird die technische Zuverldssigkeit der Plattform
und des Set Ups bzw. die Generierung laboratisierter Daten préferiert. Das liegt zum
einen daran, dass die Gangbarmachung des Roboters der limitierende und zeitintensivs-
te Faktor aller weiteren Schritte ist. Zum anderen erfolgt die Zielpriorisierung nach An-
schlussfahigkeit fiir den projektformigen Kontext. Anschlussfihig in diesem Sinne sind
Publikationen (Anzahl & Qualitéit) oder Entscheidungen von finanzierenden Institutio-
nen (beispielsweise aufgrund einer iiberzeugenden Vorfithrung). Die Instrumente der
Wissenschaftsforderung stellen i.d.R. nicht auf ein Gelingen in lebensweltlichen Zu-
sammenhédngen ab, sondern auf Innovation innerhalb von Forschung und Entwicklung.
Daran richten sich letztendlich auch die Ziele und deren Priorisierung innerhalb der

Forschungsprojekte aus.

3. Evaluieren

In den Worten einer Wissenschaftlerin l4sst sich dieser Befund zuspitzen (Prof w_USa:
233-234): ,,So you have a grant and boy you better publish something*. Die Publikation
als Ziel und Legitimation des Forschungsprozesses hat einen weiteren wesentlichen
Einfluss auf die Formulierung und Verfolgung von Zielen. Sie miissen im Rahmen einer
Erhebung evaluiert werden konnen. Die Sozialrobotik, insbesondere als der HCI ver-
wandtes interdisziplindres Forschungsfeld HRI, zeichnet sich durch eine zunehmende
Bedeutung quantitativer Evaluationsstudien aus. Anders als in frithen Verdffentlichun-
gen zu Robotern in Alltagsszenarien, etwa die Museumsroboter der 1990er Jahre (Thrun
et al. 1999), reicht es zur Veroffentlichung einer Publikationen i.d.R. nicht mehr aus,
eine kurze statistische Aufzéhlung von im Einsatz beobachteten Ereignissen zu liefern.
Stattdessen sind elaboriertere (zumeist Labor-)Experimente zum Abschluss eines Pro-

jekts oder als Bedingung einer Veroffentlichung mittlerweile der Standard im Feld (vgl.
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VIL.1). Diese Hinwendung zu Evaluationen ist auch Teil der Ausschreibung von For-
schungsforderung geworden: Ein gefordertes Projekt muss seinen Erfolg mittels einer
Studie nachweisen. Das gilt fiir Dissertationsprojekte ebenso wie fiir europdische Ver-

bundprojekte.

Fiir die Ziele der Sozialrobotik bedeutet das, dass sie operationalisierbar sein miissen.
Zwar verwehrt sich die neuere Robotik gegen das Paradigma der (vollstidndigen) re-
chentechnischen Modellierung ihrer Gegenstinde im Vorhinein (vgl. I.1; Meister
2011b: 119); durch die Evaluation ihrer Ergebnisse wird die Sozialrobotik aber dennoch
gezwungen, methodisch iiberpriifbare und damit explizite Modelle ihres Gegenstands-
bereichs, der Mensch-Roboter-Interaktion, zu entwickeln. Durch diesen Diskretisie-
rungszwang®’ geraten soziale Ziele in der Sozialrobotik in bestimmten Formen in den
Blick: als zu isolierende Faktoren und als zu performende Tasks (Handlungsschritte),
die als Teilmengen von Szenarien verstanden werden. Die Bestimmung dieser Faktoren
kann in unterschiedlichen Auflosungen, in divergierenden methodischen und methodo-
logischen Perspektiven und auch Qualitdten erfolgen, wie wir noch sehen werden. Sie
konnen vergleichsweise explorativ und induktiv aus einer spezifischen Anwendungssi-
tuation und den Perspektiven der Nutzerinnen und Nutzer gewonnen werden, wie zum
Beispiel die urspriingliche Methodenwahl im Fallbeispiel oben impliziert. Soziale Fak-
toren konnen aber auch in eine tibergreifende Systematik computationaler Logik einge-
lassen sein, wie sich am Beispiel eines europdischen Forschers zeigen ldsst:

wir ham so’ne untere technische Ebene / I: mhm / die gelaufen ist ja? also wir
ham dh wir brauchen text to speech unter Umsténden (.) wir brauchen Sensoren
wir brauchen dh Moglichkeiten die dh joints anzusprechen und so weiter (.)
interessiert uns nich ne? dann haben wir @h ne Ebene driiber (.) die ich
Interaktionsebene nenn wo’s wirklich nur darum geht OK [Réuspern]
turnbasiert / I: mhm / das analysieren was der Benutzer gerade gemacht hat wir
haben wir haben unterschiedliche Modalititen wir haben vielleicht Sprache
vielleicht Gestik / I: mhm / und die Korperhaltung / I: ja ja / vielleicht benutzen
wir physiologische Sensoren / I: mhm / oder was auch immer ne? (.) ne Kamera
die im Raum ist ich hab keine Ahnung ja? das daraus miissen wir irgendwie (.)
dh Bedeutung generieren fiir das Programm / I: ja / das muss auf der anderen
Seite dann natiirlich auch in der Lage sein (.) mit den Effektoren die es hat
entsprechende Signale zu generieren / I: mhm / [Husten] wieder auf’ner sehr (.)
basalen turn-basierten Ebene (.) und on top hat dh haben wir dann natiirlich &h
ne Art kognitives Level das heifit wir missen natiirlich auch grofere
Zusammenhange in Betracht ziehen ne? also (.) was machen wir denn
eigentlich gerade ja? @(.)@ also 16sen wir ne spespezifische Aufgabe / I: ja /

7 Zur notwendigen Diskretisierung unter computerisierten Bedingungen von Technisierung vgl. 11.2.
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das ist vielleicht relativ einfach dann ne? wir haben bestimmte Schritte die wir
abarbeiten (.) dh wenn was schiefgeht OK dann fragen auch nochmal nach oder
so was oder sind wir in einer vereinten Interaktion (.) ne? &h wie kann man so
was handlen (.) [Rduspern] miissen wir uns merken mit wem wir gerade reden
ne? dh ham wir schon ne Interaktionshistorie wissen wir bestimmte
Verhaltensmuster die der Benutzer schon hat (.) und dann noch ne Ebene hoher
(.) denk ich haben wir Sachen die dann dieses Verhalten beeinflussen wie zum
Beispiel Kultur Emotion Personality ja? (.) / I: hm / die dann aber wieder auf
allen Ebenen zu finden sind ne? / I: hm / aber die / I: mhm / aber ein bisschen
schwammig da driiber (Prof m EUa: 389-411)

Der Forscher beschreibt ein Modell, das auf verschiedene Ebenen der Mensch-Roboter-
Interaktion abstellt. Die unterste Ebene ist die der technischen Koordination unter-
schiedlicher Bauteile oder der Hervorbringung von Verhalten (,text to speech®). Die
Ebene der Interaktion selbst wird als ,,turn-basiert™, d.h. als unter Zugwechseln hervor-
gebracht, beschrieben, und vollzieht sich durch unterschiedliche Modalititen des Aus-
drucks (Signale generieren) bzw. der Erkennung (Kamera, physiologische Sensoren).
Spédtestens in der Beschreibung der nédchsthoheren, der kognitiven Ebene wird auch
klar, wer mit dem Personalpronomen ,,wir® gemeint ist: der Roboter im Blick seines
Entwicklers. Beide miissen die Interaktion ,.kognitiv* durchdringen. Als Beispiele fiir
die Leistungen dieser Schicht werden in einzelne Schritte zerlegte Aufgaben sowie eine
Art Interaktionsgeddchtnis beschrieben. Die nédchste Schicht befindet sich wiederum
aullerhalb des Roboters. In einer gleichwertigen Aufzahlung nennt der Forscher Kultur,
Emotion und Personlichkeit als Einfliisse der Mensch-Roboter-Interaktion. Diese seien
sowohl auf allen Ebenen zu finden, als auch ,,schwammig da driiber*.

Die Inkonsistenz der Verortung und Gleichsetzung von Kultur, Emotion und Person-
lichkeit sowie ihre Bestimmung als unkonkret und vielseitig interpretierbar (,,schwam-
mig") verweisen auf die Schwierigkeit der Bestimmung und Operationalisierung dieser
sozialen Faktoren. Dass sie nur als externe Groflen in das Modell integriert werden kon-
nen, spricht fiir den kognitivistischen Ursprung des Deutungsmusters, das unter vielen

Sozialrobotikforschenden verbreitet ist (vgl. IV.4).%®

Mit Blick auf die Formulierung und Behandlung der Ziele der Sozialrobotikforschung
zeigt sich an diesem Beispiel, dass die zentrale Herausforderung der Evaluation von

Mensch-Roboter-Interaktion die Operationalisierung sozialer Faktoren ist. Das gilt ins-

% Interessant ist, dass das Modell selbst bzw. die daran abgeleiteten Handlungen und Erkenntnisschritte
nicht als sozial und kulturell geformt verstanden werden. Hier reproduziert sich die von Knorr-Cetina
beschriebene Angst vor der ,,sozialen Verschmutzung® ,sauberer’ Wissenschaft (1988).
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besondere dann, wenn das Funktionieren der Mensch-Roboter-Interaktion gewisserma-
Ben aus Perspektive der Funktionalitdt des Roboters betrachtet wird. Dann gerdt die
Mensch-Roboter-Interaktion als Strukturanalogie der rechentechnischen Architektur des

Roboters in den Blick.
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2. Dimensionen und Typen der Ziele von Sozialrobotik

Zur Analyse der Ziele der Fille im Material®® und den typischen Modi ihres Bezugs zu
konkreten Alltagswelten wurde ein Typen-Modell entwickelt. Ausgangspunkt dafiir
sind Unterscheidungen, die die Forschenden selbst wiederholt problematisierten. Die
Interviews begannen zumeist mit personlichen oder feldspezifischen Entwicklungsge-
schichten. Dabei differenzierten die Gespriachspartner zwischen etablierten, tiberkom-
menen und neueren Zielstellungen und Strategien der Sozialrobotik. Anhand dieser Un-
terscheidungen lieBen sich zwei Zieldimensionen verdichten. Zum einen grenzten sich
viele Gesprichspartner von entwicklungsgetriebener Forschung ab und kennzeichneten
Sozialrobotik im Gegenzug als anwendungsorientierte Forschung (2.1). Weniger expli-
zit, aber dennoch als deutliche Grenzziehung fungierten divergierende Konzeptionen
von Mensch-Roboter-Interaktion als universell wirksam oder konkret fiir einen spezifi-

schen Anwendungsfall giiltig (2.2).”

Das resultierende Typenraster (2.3) verdeutlicht die Heterogenitidt der Zielstellungen
von Sozialrobotikforschung — die sich durchaus auch in unterschiedlichen Perspektiven
auf ein und dasselbe Projekt manifestieren kann. Die analytische Qualitdt des Schemas
liegt in der Identifikation zweier entgegengesetzter Strategien, die als Antworten auf das
Problem der Sozialrobotik — den Umgang mit sozialen Gegenstandsbereichen — ver-

standen werden konnen: Abstraktion und Integration.

1. Zieldimension Entwicklung — Anwendung

Die Charakterisierung von Sozialrobotik als Forschung, die sich aus einem Anwen-
dungskontext heraus motiviert, wird von einigen der Interviewten als allgemeines Giite-
kriterium des Feldes beschrieben und als Abgrenzung gegeniiber friiherer, entwick-
lungsgetriebener Robotikforschung verwendet. In entsprechenden Beschreibungen wird

darauf abgestellt, dass Projekte entweder eher dadurch motiviert sein kénnen, einen

% Als ,Fall“ wird dabei folgende Konstellation verstanden: ein an einer Hochschule oder im Umfeld
einer Hochschule verankerter Forschungszusammenhang, innerhalb dessen eine verkdrperte roboti-
sche Plattform mindestens fiir Testzwecke mit Laiennutzern bzw. in alltagsweltlichen Umgebungen
interagiert.

7 Im Hinblick auf die epistemische Praxis wird in jiingerer Zeit auch zwischen entwicklungsorientierter
und publikationsorientierter Forschung unterschieden (vgl. VI.1.1).
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Roboter als technische Plattform (weiter) zu entwickeln, oder darauf, die sinnvolle
Verwendung eines Roboters zu ermoglichen. Besonders plastisch wird die Unterschei-
dung im Interview mit einer Designerin, die in den 1990er Jahren als eine der ersten
ihres Fachs eine Anstellung an einem Institut fiir Robotikforschung erhielt: ,,when I was
hired [...] most of the robots being developed were technology for technology‘s sake*
(Prof w_USa: 13-14). Eine andere Forscherin, die in verschiedenen européischen Ro-
botikprojekten gearbeitet hat, beschrieb die Motivation eines Projekts, das Roboter als
Berater im Verkauf einsetzte, so: ,,They wanted it, because it can do that“
(Post w_EUa, Feldtagebuch 29.08.2013). ,,Technik um der Technik willen* ist ein Ext-
rempunkt dieser Dimension: Roboter entwickeln, weil es eben geht. Das technische

Entwickeln wird zum Selbstzweck.

Je nach Gesprichspartner und dessen Einstieg ins Feld wird die Abgrenzung von der
entwicklungsgetriebenen Forschung auch bis in die Gegenwart ausgedehnt. So schétzt
der européische Forscher Prof m EUa ein, dass ,,die meisten Robotikprojekte zumin-
dest bist jetzt wiirde ich mal sagen (.) entwicklungsgetrieben waren (Prof m EUa: 60-
61). Diese Form der Abgrenzung fillt in vielen Féllen mit der Selbstverortung der For-
schenden zusammen. Das betrifft zumeist die Motivation, im Feld Sozialrobotik zu ar-
beiten: Statt Technikentwicklung wolle man etwas Praktisches bzw. Anwendungsorien-
tiertes tun. Das kann sich auf die manuelle Arbeit am Roboter (im Unterschied zum
Programmieren an der Tastatur) beziehen (Prof w_USb); hiufiger ist allerdings die
,praktische Anwendung* des Roboters selbst gemeint. Unter ,,Anwendung® sind dann
zunichst meist allgemeine, typisierte Situationen und Kontexte gemeint, oder Organisa-
tionen und Institutionen 6ffentlicher oder privater Trager (Kindergérten, Schulen, Kran-
kenhduser, Pflegeheime), oder aber Unternehmen aus dem produzierenden Gewerbe,

Verkauf oder Logistik.

Die vorzunehmende Dimensionierung kann diesen Selbstverortungen nicht uneinge-
schriankt folgen. Vielmehr zeigt sich im Material, dass auch Forscherinnen, die die ,rei-
ne’ Technikentwicklung ablehnen, in ihren Projekten einen stark vermittelten, teilweise
nur mehr symbolischen Bezug zu konkreten Anwendungskontexten haben. Zwar be-
zieht sich ihr Selbstverstdndnis als Forschende auf die Anwendungsorientierung. Das

Ziel ihrer Arbeit — sei es als Projektangestellte oder im Rahmen einer Qualifikationsar-
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beit — besteht aber im Wesentlichen in der Herstellung oder Verbesserung von Kompo-
nenten, die den Einsatz von Robotern in sozialen Situationen oder zu sozialen Zwecken
erst ermdglichen. Ein Beispiel dafiir ist Dok w_USa, die in mehrfacher Hinsicht sehr
stark in der sozialen Situierung von Robotern engagiert ist (vgl. VI.3). Ihre Arbeit als
Sozialrobotikerin besteht aber vor allem in der Quantifizierung und Computerisierung
eines Bewegungsmodells aus dem Tanztheater, damit zukiinftige Roboter anhand dieser
Prinzipien (glaubhafter) expressiv agieren konnen. Im Rahmen dieser Arbeit hat sie
zwar Kontakt mit Schauspielern und beobachtet auch expressive Gesten im Alltag ge-
nauer; die Entwicklungsarbeit selbst ist aber nicht direkt auf eine Anwendung oder eine
konkrete Situation ausgerichtet. Vielmehr wird die universelle Anwendbarkeit (vgl. 2.2)

dieser Entwicklung fiir einen Robotereinsatz in Alltagswelten betont.

Das Kriterium der Unterscheidung entlang dieser Dimension ist also nicht, ob die For-
schenden sich von entwicklungsgetriebener Forschung distanzieren, sondern ob die Zie-
le der Forschung und Entwicklung eher nachfrageorientiert oder eher an der Verbesse-
rung der eigenen technischen Fahigkeiten ausgerichtet sind. Anwendungsorientiert ist
Sozialrobotikforschung dann, wenn sich ihr Ziel aus einer lebensweltlichen Problem-
stellung und deren Bearbeitung herleitet. Entwicklungsgetrieben ist sie dagegen, wenn
diese Problemstellungen vor allem als Beispiel fiir die Weiterentwicklung der techni-

schen und epistemischen Objekte der Forschenden dienen.

Ein Fall anwendungsorientierter Forschung ist das Projekt ,,Handwerks-Roboter*. Der
Projektleiter ist ein Designer und studierter Architekt, der zu Robotereinsatz im Bauge-
werbe forscht. Motivation seines Forschungsprojekts an einer US-Universitdt ist es,
handwerkliche Techniken von Stuckateuren beim Auftragen von Gips an Decken und
Winden auf eine Industrieroboterplattform zu iibertragen, um diese Form von Exper-
tenwissen zu sichern und ortsunabhéngig reproduzierbar zu machen. Ein entwicklungs-
getriebenes Forschungsziel manifestiert sich im Fall Heimassistent, den wir bereits als
Verbundprojekt kennen gelernt haben (1.2). Hier ist zwar ein konkreter Anwendungsfall
benannt (Roboter fiir allein lebende Senioren); Ziel des Projektes ist es aber, die techni-
sche Performance und die zu messenden Akzeptanzwerte des Roboters zu erhohen —

anstatt ihn in konkrete Seniorenhaushalte zu implementieren.
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An diesem Beispiel zeigt sich erneut, dass die Verortung von Projekten entlang dieser
Dimension nicht aufgrund ihrer Selbstbeschreibung und auch nicht durch das Vorhan-
densein bestimmter Schritte (Nutzerstudie durch Fokusgruppen), abgeleitet werden
kann. Stattdessen geht es um Selektionen im Entwicklungsprozess, durch die das Ver-
héltnis der gegenseitigen Dienstbarkeit bestimmt wird: Wird ein Anwendungsfall defi-
niert und ausgewdhlt, um den Roboter(einsatz) zu verbessern, oder wird entlang eines
Anwendungsfalls eine mogliche robotische Losung entwickelt? Eine einfache Gegen-
probe fiir eine Einordnung ins anwendungsorientierte Spektrum konnte lauten: Wurde
im Rahmen des Forschungsziels erwogen, eine andere (oder gar keine) robotische Platt-
form einzusetzen? In entwicklungsgetriebenen Projekten ist das i.d.R. nicht der Fall. Da
die Dimensionierung als Kontinuum gedacht ist, sind Projekte denkbar, in denen beide
Motivationen zu gleichen Teilen bedient werden. Die meisten beobachteten For-
schungsprojekte dienten jedoch entweder vorrangig dazu, eine technische Weiterent-
wicklung zu ermoglichen, oder die Performance und Passung fiir einen alltagsweltli-

chen Einsatz zu verbessern.

2. Zieldimension universal — konkret

Nicht ginzlich losgelost von dieser Ebene verlduft die Dimension ,,universal — konkret®.
Im Feld wird sie u.a. an Diskussionen um Komplexitit oder die Eignung von bestimm-
ten Modellierungsverfahren sichtbar. Ein Beispiel dafiir ist die Diskussion zwischen
zwei Forschenden wihrend eines Workshops zum Thema Sozialrobotik (Feldtagebuch
03.05.2013): Nach einer Prasentation zum Einsatz eines Roboters als Therapiespielzeug
fiir autistische Kinder wies ein Forscher aus dem Bereich ,,Cognitive Neuroscience*
darauf hin, dass es auch Szenarien gebe, in denen komplexere Modellierungen von
Kognition notwendig seien als das Erkennen von Blickrichtungen (was eine der weni-
gen ,.komplexen* Leistungen des vorgestellten Roboters war). Die Vortragende antwor-
tete mit deutlicher Emphase und verwies auf ein Beispiel eines gescheiterten Robotik-
projektes mit ,,zu komplexer Kognitions-Architektur. Sie schloss ithre Antwort mit
einem Rezept fiir die Modellierung von Sozialrobotern: ,,so einfach wie moglich, so
komplex wie notig®. In der Zuriickweisung des Einwands driickt sich eine grof3e Skep-

sis gegeniiber der Addquanz kognitivistischer Modellierungen fiir alltagsweltliche Eins-
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dtze aus. Eine dhnliche Wertung nimmt Forscher Prof m EUa vor: ,,wenn’s dann halt
laufen muss @(.)@ is’es vielleicht dann doch besser ein bisschen zu vereinfachen*
(Prof m EUa: 507-508). Hinter diesem beispielhaft vorgefiihrten Konflikt verbirgt
sich noch eine andere Dimension der Unterscheidung als die zwischen entwicklungsge-

triebener und anwendungsorientierter Forschung.

Wenn in der Sozialrobotik Komplexitit und Vereinfachung von computationalen Mo-
dellen im Hinblick auf die Passung und Funktion (,,laufen muss®) fiir konkrete Anwen-
dungskontexte diskutiert werden, ist dies zumeist Ausdruck unterschiedlicher Entwick-
lungsziele, ndmlich die Unterscheidung zwischen dem Ziel, einen Roboter fiir das
Funktionieren in einem konkreten Kontext zu entwickeln, und die entgegengesetzte
Zielstellung, Mensch-Roboter-Interaktion universal zu modellieren. Letzteres ist im
Feld vor allem an der Orientierung an menschlicher Kognition abzulesen. Eine rechen-
technische Modellierung von Kognition wird als universaler Schliissel angesehen, um
Roboter fiir Menschen akzeptabel und funktional zu machen (z.B. Breazeal 2003). Die
dabei avisierten Anwendungsbereiche sind héufig typisierte, dyadisch konzipierte Nut-
zungssituationen, wie etwa ein Roboter, der einem menschlichen Nutzer individualisiert
iiber einen langen Zeitraum dienen soll — also kein bestimmter Nutzer, der den Roboter
im Entwicklungsprozess tatsdchlich extensiv benutzt. Diese Aufgabe wird dann iiber
kognitionspsychologische Theorien konzeptualisiert und operationalisiert, um ,,vertrau-
enswiirdige® Mensch-Roboter-Interaktion (Breazeal et al. 2008) herzustellen bzw. zu
erforschen. Aber auch andere Mensch-(Mensch-)Modelle von Sozialitdt werden fiir
solche universellen Entwicklungsziele herangezogen. So werden vereinzelt auch sozio-
logische oder sozialpsychologische Theorien auf Mensch-Roboter-Interaktion iibertra-
gen (Prof w _USa: 94-103). Die Entwicklung einer universellen HRI hat zum Ziel,
menschlich , korrektes Verhalten® zu generieren, das insofern situationsangemessen ist,

als es allgemeinen Regeln der Interaktion folgt.

In Forschungsprojekten, die Sozialroboter fiir konkrete Anwendungssituationen entwi-
ckeln, wird die Hypothese der Deduktion von gelingender HRI aus universellen Regeln
abgelehnt bzw. spezifiziert. Das geschieht nur selten auf Basis wissenschaftstheoreti-
scher Argumente, sondern zumeist vor dem Hintergrund eigener Erfahrung in der Aus-

einandersetzung mit konkreten sozialen Gruppen und Situationen. Im Zuge dieser Er-
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fahrungen stellen die Forschenden fest, dass die kognitivistischen Konzepte und Me-
thoden in der konkreten Umsetzung nicht ohne wesentliche Vereinfachungen funktio-
nieren: ,,Wissen Sie, diese Theorien sind alle so abstrakt, die miissen wir erst einmal
herunterbrechen, bevor wir etwas damit anfangen koénnen” (Feldtagebuch 02.05.2013).
Die Gegenbewegung zu diesem Vorgang der Abstraktion ist die Integration der
Mensch-Roboter-Entwicklung in konkrete Situationen. So entscheiden sich einige For-
schende dafiir, gewissermallen induktiv zu arbeiten, indem sie sich entweder selbst in
die avisierten Alltagswelten einbringen oder versuchen, diese methodisch in den Ent-
wicklungsprozess einzubinden. Das geschieht zum Beispiel ganz explizit durch partizi-
pative und involvierende Designmethoden, die mit einer aktiven ,,Outreach*-Arbeit hin
zu den avisierten Gruppen kombiniert ist (Prof m USa). Diese explizit ,,aufsuchende*
und integrierende Form ist jedoch zumindest in dem Material, das dieser Studie zugrun-
de liegt, ein Extremfall.

Haufiger zu beobachten sind implizite Beziige wie die Anwendung von (teils elaborier-
ten) Alltagstheorien durch Forschende oder bestimmte Formen von ,,Laienethnografie*
(vgl. VI.2.2). Konkrete Entwicklungsziele in diesem Kontext zeichnen sich dadurch
aus, dass sie in doppelter Hinsicht am Funktionieren des Roboters orientiert sind. Sie
versuchen entweder, das technische Funktionieren in Alltagswelten zu ermoglichen,
oder stellen gar auf bestimmte, gelingende Formen von Interaktion ab, die hervorge-
bracht werden sollen. Statt universellen Effekten (die durch dekontextualisierende La-
borexperimente belegbar sind) wird auf konkrete Effekte abgestellt, die in situ wirksam
und beobachtbar sein miissen. Ein Beispiel dafiir sind Roboter in 6ffentlichen Rdumen,
wie einem Museum oder einer Universitits-Cafeteria, die von den Forschenden regel-
miBig (teils verdeckt) aufgesucht werden, um ihren Erfolg in der Unterhaltung der Be-

sucher zu tberpriifen und ggf. anzupassen.

Das Kriterium der Verortung entlang der Dimension ,,universal — konkret* ist also, wie
alltagsweltliche Situationen und Nutzer in die Entwicklung eingebunden werden. Dafiir
ist nicht entscheidend, wie gut oder explizit der Anwendungsbereich beschrieben und in
Selbstzeugnissen verankert ist. Es ist auch egal, ob das Projekt eher auf die Weiterent-
wicklung eines Roboterantriebs fiir Teppichbdden in Altenheimen oder auf die Verbes-
serung der Interaktion zwischen Museumsbesuchern und ehrenamtlichen Museumsfiih-

rern abzielt. Stattdessen geht es um die Frage, ob der Roboter im Entwicklungsprozess
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in einen konkreten Ausschnitt von — vom Projekt zunichst unabhéngiger — Umwelt in-

tegriert wird, oder ob vielmehr die Umwelt in den Forschungsprozess integriert wird.

Ein solcher universalisierender Bezug kann auch in anwendungsorientierten Projekten
vorkommen. Ein Indikator dafiir ist die Verwendung des Begriffs ,, Kontext™. Damit ist
eine Typisierung von Anwendungsfillen durch die Forschenden gemeint, die dem zu
entwickelnden universellen Wirkprinzip gewissermallen nur noch den je anwendungs-
spezifischen Hintergrund liefert. Als ,,Kontext* riicken alltagsweltliche Situationen und
Nutzer also durchaus in den Blick, allerdings weniger als eigengesetzliche Entitéten,

sondern als (ggf. anzupassende) Parameter einer universalen Losung.

Beide Momente sind in ein- und demselben Robotikprojekt denkbar, beispielsweise in
Form einer laboratisierten Vorstudie grundlegender Effekte (universal) und einer an-
schlieBenden partizipativen Entwicklung zur Integration in ein soziales Setting (konk-
ret). Man konnte sogar behaupten, dass ein erfolgreiches Sozialrobotikprojekt in wech-

selnden Bewegungen beide Enden des Spektrums bedient (vgl. VII).

3. Typenschema

Die Auswahl der beiden Dimensionen ,,Entwicklung — Anwendung® und ,,universal —
konkret rechtfertigt sich zum einen durch die Addquanz zu den Deutungsmustern der
Interviewten. Zum anderen erlaubt sie eine von diesen abweichende Typisierung der
Entwicklungspraxis, da sie die Kriterien ,,Motivation der Ziele* und ,,Bezugsmodus
zum Gegenstandsbereich® hervorhebt. Da die Dimensionen auf unterschiedliche Kate-
gorien der Zielstellungen fokussieren, erfassen sie sowohl epistemische als auch for-
schungspraktische und technische Ziele, die sich sonst nur schwer entlang gemeinsamer
Dimensionen beschreiben lieBen.”' Weil die beiden Dimensionen in der Phinomen-
struktur relativ nah beieinander liegen, ermoglichen sie eine analytisch sehr fruchtbare

Kombination. Die dabei entstehenden vier Typen eroffnen ein Raster, das die Sozialro-

"' Auch die mit eigenen Begriffen ausgestatten unterschiedlichen (Sub-) Forschungsfelder implizieren
nicht automatisch eine gemeinsame Verortung anhand der verdichteten Zieldimensionen.
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botikforschung anhand ihrer Ziele und den daran zum Ausdruck kommenden iibergrei-

fenden Strategien der Zielerreichung erfasst (vgl. Tabelle 2).

Bei den durch Kombination gewonnenen Typen handelt es sich um Idealtypen. Sie ent-
stehen durch ,einseitige Steigerung eines oder einiger Gesichtspunkte* (Weber 1973:
191). Es handelt sich also insofern um fiktive Extreme, als von den Verortungen, Hand-
lungen und Motiven der beobachteten Fille abstrahiert wurde, um ein Modell zu erzeu-
gen. Das dargestellte Raster dient wiederum als analytisches Hilfsmittel, um im nichs-
ten Schritt die beobachteten Fille darin zu verorten und anhand der Mischungen und

Abweichungen die RegelméaBigkeiten ihrer Konstitution zu entdecken (vgl. V.3).

Abstraktion < > [ntegration
Abstraktion
Entwicklung Anwendung
universal a) erforschen b) anwenden
Integration
konkret c) bauen d) designen

Tabelle 2 - Dimensionierung und Typenschema

Die Merkmalskombinationen wurden mit Téatigkeitsbegriffen benannt, die die je typi-
sche Art von Zielen illustrieren. Sie lassen sich in ihrer Typizitit auch verschiedenen

wissenschaftlichen bzw. professionellen Disziplinen zuordnen:

a) Erforschen — entwicklungsgetrieben & universalisierender Bezug zu Anwen-
dungen — Formalobjekte und Prototypen fiir HRI konstruieren, testen und erfor-
schen — typisch fiir ,,klassische* KI-Forschung, Kognitionsforschung

b) Anwenden — anwendungsgetrieben & universalisierender Bezug zu Anwendun-
gen — Einsatz von Robotern fiir Feld testen; Faktoren fiir Anwendungsspezifi-
sche HRI erforschen — typisch fiir akademisierte Anwendungsfelder wie Pfle-
gewissenschaften oder Occupational Science

¢) Bauen — entwicklungsgetrieben & konkrete Nutzer / Situation — Robotereinsatz
im Anwendungsfeld technisch erméglichen; technische Losung in konkreter Si-

tuation etablieren — typisch fiir Ingenieurwissenschaften
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d) Designen — anwendungsgetrieben & konkrete Nutzer / Situation — Roboter fiir
konkrete Gruppe / Situation konstruieren und einsetzen; Empowerment von

Nutzern — typisch fiir Design

Anhand des Vergleichs der Idealtypen b) und c) lésst sich das analytische Potential des
Rasters verdeutlichen: Phinotypisch sind sich Projekte der beiden Typen durchaus nicht
unédhnlich. In beiden werden Roboter in alltagsweltlichen Umgebungen eingesetzt und
die Ergebnisse dieses Einsatzes gemessen. Im Typ ,,Anwenden® geschieht das im Hin-
blick auf die avisierten Effekte der Mensch-Roboter-Interaktion fiir das spezifische
Anwendungsfeld, z.B. die Verbesserung des Wohlbefindens eines Patienten. Im Typ
,Bauen® liegt der Fokus vielmehr darauf, wie die robotische Plattform gewissermallen
trotz der Mensch-Roboter-Interaktion funktional bleibt.

Ein weiteres Merkmal wird an den Typen b) und c) deutlich. In ihnen iiberschneiden
sich zwei auseinanderstrebende Strategien: Abstraktion und Integration. Der Typus
,Bauen“ verdeutlicht, dass die Orientierung auf ein konkretes Anwendungsziel auch
entwicklungsgetrieben erfolgen kann. Am Typus ,,Anwenden* zeigt sich, dass die aus
Anwendungsfeldern gewonnene Motivation fiir eine Zielstellung nicht zwangsldufig mit
Blick auf konkrete Realgruppen entwickelt wird, sondern fiir abstrahierte, typische, teils
anhand rechtlicher Vorschriften konstituierte Gruppen wie ,,Pflegebediirftige”.”* Die
Typen ,,Erforschen* und ,,Designen* zeichnen sich dagegen durch gleichlaufende Meta-
Strategien aus. In dieser Art von Zielstellungen findet relativ wenig Vermittlung zwi-
schen unterschiedlichen Sinnprovinzen statt: Sie sind entweder deutlich auf die Abs-
traktion zu wissenschaftlichem Wissen bzw. technisierten Wirkprinzipien ausgerichtet,
oder auf die Integration von Nutzerbediirfnissen in die Entwicklung von in Alltagswel-

ten einzusetzender Technik.

Abstraktion und Integration lassen sich als Strategien bezeichnet, weil sie Denkprozes-
se, epistemische Praktiken und Bewegungsrichtungen entlang der Zieldimensionen be-
schreiben. Abstraktion — sowohl von der ,Nachfrage’ im Anwendungsbereich als auch
von konkreten Féllen — sichert das Funktionieren technischer und wissenschaftlicher

Konzepte, die mit den Storungen ambivalenter und kontingenter sozialer Situationen

7 Die Implikationen und Effekte dieses Vorgehens werden in V.4.2 verdeutlicht.

206



konfrontiert sind. Abstraktion manifestiert sich bspw. in der Laboratisierung von Fakto-
ren der Mensch-Roboter-Interaktion (vgl. ,,Erforschen®). Integration — sowohl von Zie-
len aus Anwendungsfeldern als auch von konkreten Nutzerinnen und Nutzern — ist die
notwendige Gegenbewegung, die zu entwickelnde Technik und wissenschaftliche Kon-
zepte in der Praxis der (avisierten) Verwendung verankert und gangbar macht. Integra-
tion lasst sich bspw. an nutzerzentrierten Entwicklungsprozessen wie partizipativem

Design beobachten.
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3. Beschreibung der Typen anhand der Verteilung der Fille

Die Herleitung des Typenrasters wurde unter anderem mit den Einschriankungen verse-
hen, dass innerhalb eines Projektes gleichzeitig unterschiedliche Zieltypiken vorliegen
konnen bzw. dass unterschiedliche Zieltypiken zeitlich nacheinander in einem Projekt
bearbeitet werden konnen. Die statische Verortung der Fille im Raster ist also ein Be-
helf.”” Zweck dieser Konstruktion ist, anhand der entstehenden Gruppierungen, Abwei-
chungen und Vermischungen die Konstitutionsbedingungen der Félle zu analysieren.
Das aus der Verdichtung gewonnene Raster dient als Hilfskonstruktion, mittels derer
die den Zielen inhdrenten Handlungsentwiirfe, Deutungsmuster und Handlungsressour-

cen sichtbar werden.

Die Differenzierung der Fille basiert auf einer gemeinsamen Problemstellung. Die beo-
bachteten Projekte haben alle zum Ziel, bestimmte Verhaltensweisen sowohl auf Seiten
der robotischen Plattform als auch bei den avisierten Nutzern zu erzeugen. Die grundle-
gende ingenieurhafte Vorstellung, dass man durch technische Mittel auch soziale Le-
benswelten gestalten kann, wirkt in allen vier Typen. Die vorzunehmenden Unterschei-
dungen beginnen dort, wo gefragt wird, was eine niitzliche Funktionalitit ist, wie diese
zum Entwicklungsziel wird, und wie man sie modellieren und umsetzen kann. Die
Antworten auf diese Fragen implizieren bestimmte Néherungsweisen an soziale Situati-
onen und Nutzergruppen und liegen quer zu Einteilungen nach (Sub-)Forschungsfeldern
oder Anwendungsdoménen. In den folgenden Darstellungen finden sich deswegen so
unterschiedliche Gegenstandsbereiche wie Entwicklungsprototypen von Fahrstuhl fah-
renden Robotern, kommerziell vertriebene Therapieroboter oder Selbstbausétze fiir den

Schulunterricht.

” Wie bereits erwihnt fillt die Entscheidung vor allem anhand der Frage, welche Typik im Verlauf des
Projekts letztendlich wirksam bzw. dominant wird. Diese Entscheidung ist hdufig Ergebnis macht-
formiger Aushandlungen bzw. Setzungen und deswegen gut zu beobachten. Wir werden im nachfol-
gend vorgefiithrten Material Beispiele dafiir sehen.
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a) Erforschen b) Anwenden
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Expression ®
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“Robotik-Bausatz"
®
c) Bauen d) Designen

konkret

Abbildung 4 — Verteilung der Fille im Typenraster

Das Soziale der Sozialrobotik wird je nach Zieltypik vorwiegend als messbarer Effekt
konzeptualisiert (,,Erforschen®), als 16sungsorientiertes Szenario in einem Kontext wie
Altenpflege (,,Anwenden®), als technisch zu bearbeitende Aufgabe (,,Bauen®) oder als

sorgsam zu integrierender Beitrag zu einer lokalen Gemeinschaft (,,Designen*).

1. Erforschen

Sozialrobotikforschung vom Typ ,,Erforschen* entwickelt ihre Problemstellungen meist
aus der Forschungsliteratur bzw. wissenschaftlichen Diskursen. Die Ziele solcher Pro-
jekte konnen als epistemisch beschrieben werden. Sie sind darauf ausgerichtet, neues
Wissen fiir die HRI-Forschung zu generieren, indem sie Formalobjekte und/oder Proto-
typen fiir Mensch-Roboter-Interaktion konstruieren, testen und erforschen. Die For-

schenden in diesen Projekten haben hiufig eine formale Ausbildung in einer kognitions-
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oder (hypothesenpriifenden) sozialwissenschaftlichen Disziplin (z.B. Prof m USe,
Dok w_USc).

Zwar stehen alle Forscherinnen in projektférmig organisierter Wissenschaft — und damit
alle Fille dieser Studie — unter dem Zwang, regelméBig zu publizieren (vgl. V.1); die
Projekte aus dem Quadranten a) richten ihre Ziele aber sehr stringent auf Publikations-
kriterien bzw. bereits publizierte Forschung aus. Eine typische Quelle fiir die in diesen
Projekten verfolgten Ziele ist daher das Lesen von Forschungsliteratur (Prof m EUa:
167-180):

[...] und dann in der Literatur geschaut OK was wissen wir denn tiber affektive
oder emotional beachtete Korperbewegungen (.) und dann &h stellt sich heraus
dass jeder was anderes dazu sagt ne? und abhéngig davon welche Schauspieler
bei den Studien eingesetzt / I: mhm / @(.)@ worden sind / I: mhm / kommen
unterschiedliche Parameter raus die relevant sind dh und dann gab’s n dhm &h
nettes Paper von dh [FORSCHERIN] 2010 wo sie genau auf diesen Punkt
eingegangen ist ja OK da wird das irgendwie standardisiert ne? an diese
Datenerhebung (.) und hat dann angefangen sich auf eine einzige Bewegung zu
konzentrieren (.) hat dann #&h Schauspieler wieder genommen die diese
Bewegung dann frohlich dng/ drgerlich dngstlich und so weiter ausfithren
sollten (.) hat das dann aber riickgekoppelt an ne Analyse mit dh mit Labans
Movement Parametern und ne Bewertung durch Benutzer / I: mhm / ob sie
wirklich diese Emotion dann auch erkennen kénnen / I: mhm mhm / woraus
dann dh zum Schluss nur noch ein Drittel der Bewegungen iibergeblieben
@(.)@ ist sozusagen [Husten] und die hat sie dann genommen um Parameter zu
extrahieren die man mit Bewegung modifizieren muss damit sie entsprechend
diese emotionale Konnotation (.)

Der Interviewte beschreibt seinen Weg in ein neues Forschungsgebiet, das er sich iiber
ein Literaturstudium mit zunichst unbefriedigendem Ausgang erschlossen hat: Jeder
sagt etwas anderes zum fraglichen Thema. An dieser Beschwerde — und der Standardi-
sierung als Losung — expliziert sich die Orientierung an szientistischer Objektivitit. Die
Standardisierung und experimentelle Validierung des Stimulusmaterials (Videoclips
von Schauspielern, die Bewegungen ausfiihren) durch eine Veroffentlichung hat das
zuvor uniibersichtliche Feld ,,affektiver Bewegungen* auf ein Drittel reduziert und dar-
aus manipulierbare Parameter extrahiert. Erst damit ist das Feld fiir den Interviewten
anschlussfihig geworden. Dass der Weg zum eigenen Forschungsprojekt hier mit dem
Verweis auf eine Schliisselstudie beschrieben wird, ist typisch fiir Forschungsziele unter
,Erforschen®. Der Fall ,,Expression® ist in denselben wissenschaftlichen Diskurs einge-
bunden und versucht eine standardisierte Quantifizierung der urspriinglichen Laban-
Notation aus dem Tanztheater (von Laban 1975) zu erzeugen. Das Projektziel kniipft

also gewissermallen an die im Zitat erwidhnte Studie an und versucht sie rechentech-
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nisch zu operationalisieren. Auch solche Projektziele entsprechen dieser Typik, da sie
zwar keine Formalobjekte fiir die experimentelle Uberpriifung konstruieren, aber versu-
chen, aus anderen Wissensobjekten (wie einer Bewegungsnotation aus dem Tanzthea-

ter) eine Operationalisierung fiir Ziele der Sozialrobotik zu erzeugen.

Die epistemischen Ziele unter ,,Erforschen® sind nicht zwingend an die (derzeitige)
technische Realisierbarkeit des Vorhabens gebunden. Es ist moglich, dass Szenarien
getestet werden, die auf weit in der Zukunft liegende Kriterien wie etwa das alltégliche
Zusammenleben von Menschen und sehr menschenidhnlichen Robotern fokussieren
(Fall ,,Doppelgianger). Solche Studien werden dann hiufig entweder mithilfe von Vi-
deoclips von Roboterverhalten durchgefiihrt, oder sie werden durch so genannte
,»Wizard of Oz“-Methoden getestet. Dabei iibernimmt ein menschlicher Experimetator
bestimmte Funktionen fiir den Roboter bzw. wihlt ,per Knopfdruck’ ein Verhalten, das
im avisierten Nutzungskontext eigentlich automatisiert hervorgebracht werden soll. Die
Methode ermoglicht das Simulieren technisch (noch) nicht moglichen Roboterverhal-
tens. Sie ist seit ihrer Etablierung in den Usability Studies (Kelley 1984) umstritten und
mit einem Diskurs tiber methodische Kontrolle verbunden (z.B. Steinfeld et al. 2009)
und gleichzeitig immer noch weit verbreitet. So stellte eine Meta-Studie fest, dass zwi-
schen 2003 und 2011 immerhin 54 Studien mit ,,Wizard of Oz“-Methoden in den we-
sentlichen Publikationsorganen der Sozialrobotik mit peer-review verdffentlicht wur-
den. Feldtypisch entfielen hierbei tiber zwei Drittel davon auf die Proceedings der gro-

Ben Konferenz HRI und ROMAN (Riek 2012).

Das Testen und Erforschen technisch noch nicht moglicher Mensch-Roboter-
Interaktionen ist fuir die Zieltypik ,,Erforschen® legitim, da Projekte mit dieser Zielstel-
lung wuniverselle Effekte der Sozialrobotik thematisieren. Der Fall ,,.Doppelgdnger*
nimmt diesbeziiglich eine Extremposition im Feld ein, weil das Projekt ausschlieBlich
darauf ausgelegt ist, experimentelle Daten zu einer sehr spezifisch dekontextualisierten
HRI zu liefern. Der Forschungsgruppenleiter ist Kommunikations- und Medienwissen-
schaftler und hat den Bau eines Roboters in Auftrag gegeben, der ihm &ufBerlich sehr
stark nachempfunden ist. Das wissenschaftliche Ziel des Projektes ist, durch die Kon-
frontation mit diesem Androiden (teilweise gleichzeitig mit dem Professor) Extrapolati-

onen auf zukiinftige Gesellschaften vorzunehmen. Das ganze Vorgehen ist technisch,
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methodisch und vom Erkenntnisinteresse her so zugespitzt, dass es im Grunde nur noch
im selbst hergestellten experimentellen Kontext, der ,, Konfrontationstherapie® mit der

Zukunft (vgl. Kap. V1.3.2), anschlussfihig ist.

Diese geringe Ausrichtung an konkreten Alltagswelten resultiert hdufig aus einer kogni-
tivistischen Grundausrichtung der Forschungsziele. Universalismus kommt aber auch in
sich vom (reprédsentationalen) Kognitivismus abgrenzenden Paradigmen wie ,,embodied
intelligence* zum Tragen. In diesem Fall liegt die Universalisierung in Abstraktionen
auf wenige Wirkprinzipien, zum Beispiel: ,,Alle Aktion ist Interaktion zwischen Korper,
Gehirn und Umwelt™ (Feldtagebuch 14.02.2014). Da in diesem Quadranten viele theo-
retische Paradigmen urspriinglich nicht-technikwissenschaftlicher Forschung vertreten
sind, kommt es hiufig zu modellhaften Vergleichen, die einerseits die Ubertragbarkeit
der Wissensbestdnde und Methoden auf die Robotik signalisieren sollen und anderer-
seits auch als prototypische Metaphern fiir die Konzeption von Roboterverhalten oder
Mensch-Roboter-Interaktion dienen. Das kann vom Nervensystem des Oktopus als Mo-
dellorganismus fiir Roboterarchitektur bis hin zum (sehr verbreiteten) Vergleich der
Roboterintelligenz mit verschiedenen Stadien der Kindesentwicklung in entwicklungs-

psychologisch geprigten Projekten reichen (ebd.).

Gemeinsam ist diesen Abstraktionen die damit einhergehende Dekontextualisierung der
Mensch-Roboter-Interaktion. In einem eher technisch gepridgten Projekt lautete das
Ziel, Algorithmen fiir die Ubergabe von Gegenstinden zwischen Menschen und Robo-
tern zu entwickeln (Fall ,,Hand Over®). Das Ziel wurde als Generierung sozial adidqua-
ten Verhaltens beschreiben. Gemeint sind Bewegungen, die wie bei Menschen Hinwei-
se iiber die Intention der Bewegung andeuten. Im Projekt werden dabei verschiedene
Verfahren von ,,machine learning™ angewandt, um selbstlernende mathematische Mo-
delle zur Verbesserung des Ubergabeverhaltens zu entwickeln. Zwar werden in Verof-
fentlichungen und Interviews rhetorische Beziige zu konkreten Anwendungsbereichen
hergestellt; deren spezifische soziale Kontexte sind aber weder fiir die technische Ziel-
stellung noch fiir das wissenschaftliche und technische Vorgehen entscheidend. Der
Forschungsgruppenleiter nennt als Beispiel fiir solche Ubergabegesten das gemeinsame

Kochen mit seiner Frau als Modellsituation. Die im Projekt ablaufende Modellierung
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konnte aber genauso gut zum Anreichen von Werkzeug in einer Fabrik oder von Muni-

tion beim Nachladen eingesetzt werden.

2. Anwenden

Projekte der Typik ,,Anwenden* zielen dagegen auf eine praktische Umsetzung. In die-
sen Projekten soll der Einsatz von Robotern fiir spezifische Felder getestet bzw. er-
forscht werden. Im Material dieser Studie manifestierte sich das z.B. in einem Projekt
zur Verbesserung der Pflege bei Demenzkranken (,,Pflegeassistenz®) oder der Beein-
flussung des Gruppenverhaltens in Schulklassen (,,Schul-Emotionen®). Der Anwen-
dungsbezug driickte sich dabei auch in der Beteiligung nicht-technikwissenschaftlicher
Experten, z.B. von Pflegewissenschaftlern oder Pddagogen, aus. Die Ziele (und avisier-
ten Losungen) dieser Art von Sozialrobotikforschung werden allerdings nicht aus den
betroffenen Gruppen selbst entwickelt, sondern entstammen zumeist breit angelegten
Forderprogrammen und damit verkniipften Diskursen, z.B. zur Gesundheit im Alter. Sie
sind dariiber hinaus meist durch institutionelle Kooperationen und/oder deren For-

schungsforderung angeleitet.

Das wird besonders am Einsatz von Sozialrobotern in der Pflege deutlich, welcher in
der EU und den USA derzeit in zwei groflen Forschungsforderungsbereichen vorange-
trieben wird. Unter dem Begriff ,,Ambient Assisted Living* (AAL) werden im européii-
schen Raum Projekte gefordert, die technische Neuentwicklungen fiir die Bediirfnisse
dlterer oder korperlich eingeschrankter Nutzerinnen und Nutzer zum Ziel haben. Die
,»(Health Related) Quality of Life* (QOL) ist in den USA das Leitbild fiir technologi-
sche Forschung zu Altenpflege.”* Die Zielstellungen der beiden Forderstringe korres-
pondieren darin, die spezifischen Bediirfnisse élterer und eingeschrinkter Menschen
durch Entwicklung von Technologien aufzufangen und deren Alltag zu verbessern (z.B.
Strese 2009) bzw. aktiv umzugestalten: ,,Transforming Lives Through Innovative Tech-

nology* (QoLT 2015). Die Ziele der in diesen Kontexten geférderten Sozialrobotik sind

™ Unter beiden Forderthematiken werden sehr unterschiedliche Technologien gefordert. Die Bandbreite
reicht dabei von technisch gesehen recht simplen Meldesystemen wie Alarmkndpfen tiber die Anpas-
sung bestehender Technologien wie Tablet-Computer(-Anwendungen) bis zur Entwicklung so kom-
plexer Technologien wie eines Serviceroboters fiir die Pflege.
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dementsprechend an Gesundheitsdiskurse und insbesondere den damit verbundenen
Vorstellungen von wiinschenswertem Leben gekoppelt. Durch diese Einbettung werden
vergleichsweise komplexe Phianomene Teil der Roboterentwicklung, die interdisziplini-
re Betrachtungsweisen voraussetzen. Damit gehen auch bestimmte Formen von Opera-
tionalisierung einher, wie individuelle, quantitativ messbare Aspekte von Wohlbefinden
und Lebensqualitdt (QOL) oder die Entwicklung integrierter Anwendungsszenarien

(AAL).

In der Literatur zur Entwicklung von Technologie fiir Anwendungsgebiete wie Pflege
und Gesundheit (z.B. Park & Jayaraman 2003) fallen Argumentationsmuster auf, die die
Robotikforschenden in den Interviews auch reproduzierten. Diese zerfallen im Wesent-
lichen in drei Kategorien: Senkung der Kosten, Erh6hung der Qualitdt und die gebotene
Realisierung der technischen Moglichkeiten. In einigen Interviews (z.B. Fall ,,Zuhorer*:
,Bedarf*, | main player®, ,,importieren) zeichnete sich ein volkswirtschaftliches und
steuerungspolitisches Deutungsmuster ab, das den Einsatz von Robotern in diesen Do-
minen gewissermallen zur Notwendigkeit macht. Sozialrobotikforschung vom Typ
,2Anwenden* versteht sich deswegen als Pionierforschung, die den Einsatz in diesen
Alltagswelten vorbereitet und erprobt. Eine Episode mit einem hohen EU-Beamten fiir
Technologieforderung unterstreicht diese Deutung: Auf einer interdisziplindren Konfe-
renz ordnete er Roboterentwicklung vor allem als (zukiinftige) Arbeitsmarktfrage ein.
In der Robotikforschung in Anwendungsfeldern sah er ein Steuerungsinstrument, um
die derzeit noch spiirbaren Vorbehalte in der Bevolkerung zu bearbeiten und eine Nor-
malitét des Robotereinsatzes in der Pflege oder in Schulen herzustellen (Feldtagebuch

15.02.2014).

Robotikprojekte innerhalb dieser Forderinstrumente miissen solche Deutungen selbst-
verstdndlich nicht tibernehmen. Es zeigt sich jedoch, dass sie in ihrer Anlage dazu ten-
dieren, dementsprechende Universalisierungen vorzunehmen. So taucht der menschli-
che Teil der Mensch-Roboter-Interaktion in diesen Projekten hiufig nicht als Handeln-
der, sondern als Behandelter auf. Auch wenn die Bezeichnung verwendet wird und Be-
standteil der Ausschreibung ist, ldsst sich zeigen, dass die Entwicklung oft nicht nutzer-
zentriert verlduft. Genauer gesagt werden in den beobachteten Entwicklungsprozessen

Nutzer wie Pflegepersonal oder Angehorige relevant, die eigentlich Sekundér- und Ter-
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tidgrnutzer sind. Das wird auch dadurch erleichtert, dass die konkreten Anwendungs- und
Testbereiche solcher Projekte hiufig in Institutionen wie Schulen, Krankenhdusern und

Pflegeeinrichtungen angesiedelt sind (vgl. V.4.2).

Die bereits im Forderinstrument apostrophierte Werkzeughaftigkeit des technischen
Einsatzes zur Losung volkswirtschaftlicher Herausforderungen fiihrt zuweilen zu einer
nur geringen Reflexion von Designentscheidungen und der eigenen Lage im Feld. So
findet meist schon in der Antragsphase eine Festlegung auf eine bestimmte Technologie
wie humanoide Roboter statt, die weniger durch im Anwendungsfeld identifizierte Be-

diirfnisse gedeckt ist als durch die lokale Verfiigbarkeit dieser Technologie.

Trotz der universalisierenden Tendenz in Bezug auf das Anwendungsfeld finden in sol-
chen Projekten mindestens in der Evaluationsphase (meist auch schon frither, etwa in
Vorstudien) konkrete Begegnungen mit ,echten’ Nutzern statt. Diese Projektphase ist
dann hiufig vom Versuch geprégt, die Einsatzsituation und/oder den Roboter fiir den
urspriinglichen avisierten Nutzen passend zu machen. Diese fiir die Forschenden und
ithre Partner im Feld sehr anstrengende Arbeit wird hdufig ebenfalls nicht explizit re-
flektiert und in den resultierenden Publikationen und Projektberichten sogar ausgespart.
Obwohl es einen Grofteil der Projektarbeit ausmacht, sich auf den avisierten Anwen-
dungsbereich einzustellen und mit Fachfremden zu kooperieren, wird diese Form der
Leistung oft ausgeblendet”” — vermutlich, um den Robotereinsatz als unabhingige, sau-
bere, technische Losung darzustellen, als die er in der Anlage dieser Zieltypik konzi-

piert ist.

3. Bauen

Etwas ,,passend zu machen® ist in der Zieltypik ,,Bauen” das handlungsleitende Ziel.
Die Typik entspricht ,klassisch’ entwicklungsgetriebener Forschung, die die Verbesse-

rung ihrer technischen Plattformen anstrebt. Das beinhaltet sowohl, den Einsatz in (fiir

" In der Bewertung der Forschungsarbeit, z.B. in der Frage, ob man einen Post-Doc einstellt, spielt diese
Art der Arbeit durchaus eine Rolle. Die Gruppenleiterinnen wissen um die Herausforderung solcher
Projekte und stellen gern Forschende ein, die bereits Erfahrungen in der Arbeit mit Anwendungsfel-
dern haben.
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Roboter) ,,unstrukturierten Alltagswelten technisch zu ermoglichen, als auch Versuche,
konkrete robotische Losungen in konkreten Situation zu etablieren. Diese Art von Zie-
len ist typisch fiir ingenieurwissenschaftliche Arbeit. Tatsdchlich haben viele Forschen-
de aus den beobachteten Projekten dieser Art von Zielen eine formale Ausbildung in

eher technischen Disziplinen wie Elektrotechnik (z.B. Dok w_USb, Prof w_USDb).

Die konkreten Ziele sind meist nicht von iibergreifenden Diskursen oder institutionellen
Kooperationen motiviert (wobei sie durchaus aus AAL-Programmen gefordert werden
konnen), als vielmehr von vergleichsweise einfachen Beobachtungen und technischen
Problemen. Das illustriert zum Beispiel die Beobachtung eines Forschenden, der als
junger Projektmitarbeiter Zeuge der ersten Roboterentwicklungen fiir 6ffentliche Muse-
en in den 1990er Jahren wurde (Post m_USa 678-692):

it was driving around/ it was driving around and it did have to deal with humans

a trying to interfere with it actually / I: hmh / that's the exciting part right? so it

defintely had to engage social strategy as a practical measure / I: yeah / ahm (.)

[...] I think there is usually a logic to these things you try to solve a task (by)

put a robot in a kitchen, put a robot in a museum (1) you know the human is

suddenly there aaand as a roboticists this is like another problem to solve (.) an

obstacle, something to communicate with, something who actively interferes

with you, something that's afraid of you and than you just look for what can we

do to solve it (.) ahm (.) my/ that's my perception/ my perception is that ah the

roboticsts ((lacht)) kind of discover the human / I: ((lacht)) / the don't start with

the human they sort of try to do something else and the human pops up at the

middle and you have to like manage him (.)
Der Einsatz von Robotern in alltagsweltlichen Umgebungen schafft zunédchst einmal
eine neue Art von Problem: den Umgang mit Menschen als Hindernis (,,obstacle®). Der
Interviewte beschreibt diese Begegnung als plotzliche Entdeckung, was vor dem Hin-
tergrund des geplanten Einsatzes im Museum kontraintuitiv erscheint. An der Wortwahl
driickt sich die Fremdheit und Unerwartetheit dieser Begegnung aus. Diese Irritation hat
thren Ursprung in dem mit dieser Zieltypik einhergehenden Deutungsmuster des (tech-
nischen) Problemlosens. Das plotzliche Auftauchen des Menschen in der Ingenieurswelt
erzwingt eine Anpassung der Aufgabenschritte: Wenn der Roboter nun mit Menschen
umgehen muss, dann braucht er eben ,soziale Regeln’, die diesen Verkehr koordinieren.
Dass diese deduktiv regelbasierte Strategie fiir Alltagswelten nicht automatisch erfolg-
reich ist, deutet der Interviewte mit der Betonung der aktiven Rolle der menschlichen

Nutzer (Eingreifen) und ihrer Deutungen (Angst) an.
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Menschliche Nutzer und den Kontakt zwischen ihnen und dem Roboter zu managen ist
die Kernaufgabe der Zieltypik ,,Bauen®. Dieses Ziel gerdt zumeist aus Sicht der Ma-
schine in den Blick und muss auf dieser Ebene bearbeitet werden. Dementsprechend
werden soziale Situationen in den Kategorien sensorische Wahrnehmung, Verhaltensre-
geln und adidquate Bewegungen oder Manipulationen konzipiert. Die Zerlegung von
Einsatzsituationen in diese technischen Kategorien ldsst sich in allen Robotikprojekten
beobachten. Die Besonderheit der Typik ,,Bauen® ist aber, dass diese zum dominanten
Deutungsmuster der sozialrobotischen Zielstellung werden. Das wird insbesondere in
der Differenz zum Typ ,,Anwenden® deutlich. Ist die Verbesserung der Qualitdt und
Kosten eines Konstrukts wie ,,Wohlbefinden Pflegebediirftiger” durch einen ,.einfiih-
lenden* oder therapierenden Roboter dort ein typisches Ziel, so gilt im Bereich ,,.Bau-
en*: ,,The purpose is not to engage [...] it's just (.) being able to do the task despite the
(.) inevitable engagement (Prof w_USb: 828-830) Das Erfiillen der Aufgabe muss
nicht aufgrund, sondern trotz des Umgangs mit menschlichen Nutzern ermoglicht wer-

den.

Ein Beispiel fiir solche Aufgaben ist das Fahrstuhlfahren, das in zwei voneinander un-
abhingigen Projekten zum Ziel wurde. In beiden Fillen (,,Fahrstuhl 1%, ,,Fahrstuhl 2°)
bestand die Herausforderung darin, dem Roboter das autonome Wechseln der Etage in
einem offentlichen Gebdude zu ermdoglichen. Der Fahrstuhl war das Mittel der Wahl
und gleichzeitig der Brennpunkt der Bemiithungen, weil hier auf kleinem Raum techni-
sche Probleme (Wie wird Fahrstuhlsteuerung bedient?) und die Notwendigkeit der Ko-
ordination mit menschlichen Nutzern aufeinander trafen. Das Fahrstuhlfahren wurde
dabei jeweils in eine Kaskade zu erledigender Tasks tiberfiihrt, fiir die jeweils die giilti-

gen Regeln ermittelt werden sollten.

Wie bereits erwihnt, stammen solche Ziele meist aus pragmatischen Uberlegungen,
héufig als herausgeloster Teil einer tibergeordneten Aufgabe. Es handelt sich um eine
technisch gebotene Konkretisierung eines Szenarios, um es gangbar zu machen. Insbe-
sondere die technischen Mitglieder eines Projektteams brauchen konkrete Spezifikatio-
nen, an denen sie das System testen und messen kénnen. Zu diesem Zweck konnen ,so-
ziale Aufgaben’ auch selbst erfunden werden — wenn z.B. keine konkrete Einsatzsitua-

tion zugdnglich ist. Es gibt Projekte mit einem Hintergrund in Servicerobotikforschung
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(Fall ,,Heimassistenz*), die auf diesem Weg Mensch-Roboter-Interaktion erforschen.
Ihre Stiarken im Konstruieren von mobilen Robotern, die z.B. in Haushaltsumgebungen
Gegenstidnde manipulieren konnen, werden dann auf Tasks iibertragen, die den For-
schenden in diesem Kontext als niitzlich erscheinen. Dieses Vorgehen ist eine beliebte
Strategie der Relevanz-Erzeugung, was sich daran ablesen lisst, dass viele Robotikpro-
jekte als Beispiel-Aufgaben ,,den Miill herausbringen* oder ,,ein Getrdnk aus der Kiiche
holen* setzen. Héaufig entwerfen die Forschenden solche Tasks, indem sie sich selbst,
basierend auf personlichen Erfahrungen, als Nutzer imaginieren und eigene Vorlieben
oder Wiinsche zu Kriterien der Aufgaben machen. Die typische Situation dafiir ist das
Lab-Meeting, indem jemand fragt ,,What would be a cool thing to do?*, und jemand
antwortet: ,,It could fetch a beer from the fridge!* (Feldtagebuch 01.05.2014). In der
STS-Literatur wird diese Form der Herstellung von Zielen ,,I-Methodology* genannt
(Akrich 1992, Oudshoorn et al. 2004). Geschieht sie in Form der Zerlegung in Tasks,
wie sie hier als typisch beschrieben wurde, zeichnet sie sich trotz der Konkretisierung in
spezifischen Situationen und Aufgaben ebenfalls durch eine Dekontextualisierung aus:
Die sozialen Kontexte und Bedeutungsgehalte (beispielsweise des Fahrstuhlfahrens)
werden in der Ndherung an die Aufgabe systematisch ausgeblendet. Stattdessen steht

die Definition eines wohldefinierten (technischen) Problems im Mittelpunkt.

In einigen Féllen im erhobenen Material war eine bestimmte Qualitit der Mensch-
Roboter-Interaktion allerdings Teil der Formulierung des (technischen) Problems: So
ging es in zwei Fidllen darum, eine moglichst lang andauernde oder wiederkehrende
Mensch-Roboter-Interaktion zu initiieren (Fall ,,Rezeptionist,” Fall ,,Stuligkeiten-
Lieferant). Diese Félle bilden Mischtypen mit der Typik ,,Designen®, weil sie darauf
ausgerichtet sind, in einem konkreten Umfeld (hier: Universitdtsgebdude) auf die dort
befindlichen Gruppen durch Mensch-Roboter-Interaktion einen Einfluss zu erzeugen.
Dieser sollte sich teilweise auf das Verhalten der Vorbeigehenden auswirken, teilweise
aber auch auf die Einstellungen der Kollegen gegeniiber dem Roboter (Prof w_USa:
381-390). Zwar waren diese Ziele nicht aus den Bediirfnissen der Gruppen abgleitet,
aber ihr Entwicklungsprozess war vor allem vom Anspruch gekennzeichnet, den Robo-
ter fur diesen (interaktiven) Zweck ,,zum Funktionieren zu bringen®: ,,The opportunity
to put a robot in the environment got me thinking about, ok when we got a robot there I

don’t want them to take them out after a year because no one uses it (Prof m_USb: 93-
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96). Das Ziel des Einsatzes eines Roboters in einer Alltagsumgebung wird hier vom

Werkstolz eines Ingenieurs geprigt, dass dieser auch benutzt werden moge.

4. Designen

In der Zieltypik ,,.Designen ist die Integration des technischen Systems in die Benut-
zungszusammenhinge sowie seine selbststdndige Benutzung im Alltag kein zusitzlicher
Wunsch, sondern Ausgangspunkt der Entwicklung. Diese anwendungsgetriebene For-
schung fokussiert auf konkrete Nutzer bzw. Nutzungssituationen, die auch am Anfang
der Zielformulierung stehen. Der zu entwickelnde Roboter ist nicht das Ziel, sondern
das Mittel fur die Erméchtigung von bestimmten Nutzergruppen. Diese Haltung ist ty-

pisch fiir die Doméne Design und davon angeleitete angewandte Technikforschung.

Die Projekte dieser Typik nehmen im Vergleich zu den anderen Fillen in doppelter
Hinsicht eine Auflenseiterrolle ein. Zum einen produzieren sie vergleichsweise wenig
komplexe Technik. Das soll nicht heiflen, dass die unter diesen Zielen entwickelten Sys-
teme nicht auch schwierig herzustellen, anzupassen oder gangbar zu machen sind. Es
bedeutet viel mehr, dass die Avanciertheit der technischen Plattform an sich nicht im
Vordergrund steht. Anstatt neue und bislang noch nicht mogliche Formen der Mensch-
Roboter-Interaktion zu testen, werden hdufig vorhandene Technologien so eingesetzt,
dass sie eine moglichst groBe Wirkung in einer Mensch-Roboter-(Mensch-)Interaktion
haben. Die Forschenden in diesem Feld verstehen sich selbst als Interagierende in sozia-
len Feldern: “it's uh Robot Engineer Community Interaction right it's (.) a form of inter-
action between communities and roboticists” (Prof m_USa: 233-237). Die zweite Di-
mension des Auflenseitertums von ,,Designen® besteht in der empirischen Verteilung im
Material. Der Forschungsgruppenleiter ordnete sich selbst auch als Ausnahme im Feld
ein, was durch selbstldufig hervorgebrachte, gleichlautende Einschédtzungen anderer
Forschender bestdtigt wurde. Fiir die Bildung des Typenschemas ist der Extremfall al-
lerdings hilfreich, zeigt er durch seine inhaltliche Ausnahmestellung doch, wie weit die
Dimensionierung empirisch reichen kann. Zur Grundgesamtheit der Sozialrobotik geho-
ren die Forschungsgruppe und ihr Leiter in jedem Fall; sie gelten sogar als recht promi-

nent und publizieren regelmiBig auf Konferenzen und in Periodika des Feldes.
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Der Kernunterschied ihrer Zielstellung liegt im Verhiltnis zur zu schaffenden Technik.
Ausgangspunkt im Fall ,,Roboter-Bausatz* ist nicht ein epistemisches oder ingenieur-
wissenschaftliches Problem (vgl. V 4.4). Die Ideen zu solchen Projekten lassen sich
auch nicht aus losungsorientierten volkswirtschaftlichen Motivationen generieren, wie
sie der AAL-Diskurs nahe legt. Stattdessen basieren sie auf Beobachtungen, Diskussio-
nen mit Mitarbeitern von Stiftungen, Brainstormings mit Nutzergruppen oder dem ge-
zielten Zusammenbringen von Kiinstlern und Sekundidrnutzern wie Lehrern im Fall
,Roboter-Bausatz*. Dabei werden gezielt Methoden aus dem Design eingesetzt, die als

Katalysatoren von Innovation und guten Produkten verstanden werden.

Eine zweite wichtige Quelle von Wissen iiber den Anwendungsfall ist von den For-
schenden inkorporiertes Wissen, das etwa durch eine formelle Ausbildung in einer an-
deren Doméne als den Technikwissenschaften erworben wurde. So hat Dok w_EUa,
die im entwicklungsgetriebenen Fall ,,Heimassistent* mit Senioren arbeitet, schon wih-
rend des Studiums als bezahlte Aushilfe in der Altenpflege gearbeitet. Das gilt auch fiir
den bereits erwihnten Architekt Prof m USc, der als junger Mann von seinem Grof3va-
ter, einem Zimmermann, handwerkliche Fahigkeiten beigebracht bekam. Eine andere
Quelle solchen inkorporierten Wissens sind iiber lange Zeitrdume verfolgte Interessen,
wie z.B. das Musiktheater im Fall von Prof m USb, der wesentlich am Fall ,,Rezeptio-
nist* beteiligt war. Anders als in den angrenzenden Typen wird dieses inkorporierte
Wissen fiir diese Art von Forschung allerdings gezielt reflektiert und nutzbar gemacht.
In der Typik ,,Designen* wird von den Forschenden explizit versucht, verstehende und
erklarende Wissensbestinde zu ihren Anwendungsbereichen zu erwerben (Feldtagebuch
09.04.2015). Diese elaborierte Bedeutung von Wissen iiber die konkrete Anwendungs-
situationen verdeutlicht die Bedeutung der lebensweltlichen Einbettung und Nutzerin-
terpretationen fiir die Mensch-Roboter-Interaktion: ,,We needed to really understand (.)

ddhm (.) how people would interact with the technology.* (Prof w_USa: 45-46)

Im beobachteten Fall spitzte sich das in der elaborierten Rolle von ,,communities®, also
lokalen Gemeinschaften, zu. Deren Bedeutung fiir diese Zieltypik verdeutlichte der For-
schungsgruppenleiter an einem beinahe gescheiterten Einsatz von Robotern in Museen

in den 1990er Jahren (Prof m USa: 170-190):
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the kids followed it around (.) because it was novel and shiny and robotic /I:
and because they were kids / yeah (.) aaand they learned/ we did careful you
know testing of their educational stage before and after and yeah they learned
some facts (1) do I think they learned those facts better than they could have
with a wonderful animated tour guide human? of course not (.) a tour guide
human who's good at their job (.) would have excited them far more than a
robot could (.) about the contents (.) umm (1) but the tour guides (.) hated us (1)
they would damage the robot (.) because they said why are you taking our jobs
away, we're volunteers we don't even get paid by the museum to be here (.) we
just come here because ( ) (.) and now you're taking our one job
away (3) and so we started changing the way the robot behaves, where the robot
would say: ‘You should ask [NAME] one of the tour guides about this
question’ (1) so the robots starts prompting the people to go to the tour guides
(2) and then we started teaching the tour guides how the robot works {trinkt}
(4) as we did this (2) they became knowledgeable, with inside knowledge about
the robot (1) then they started using that knowledge (.) so they (told) the kids
you know what it has a bump sensor on the front, if you go up to it and push on
the front it will stop it (.) then come back and I'll tell you about triceratops (1)
so what happened is (.) the relationship between the tour guide and the robot
changed completely /I: hmh / from antagonism (.) to inside knowledge (.) uh
basically empowering them to know more they see they could incite-excite the
children with /I: hmh/ (1) and that's where I saw this idea of empowerment (.)

Dem Forscher wurde durch das deviante Verhalten der Museumsfiihrer, die die einge-
setzten Maschinen sogar manipulierten, deutlich, dass der Roboter zwar entlang der
oberfldachlichen Ziele des Einsatzes (Kinder begeistern) funktionierte, das soziale Set-
ting des Museums aber nachhaltig storte. Das Bemerkenswerte an dieser Erzéhlung ist,
dass das Team darauthin die freiwilligen und unbezahlten Museumsfithrer in die
Mensch-Roboter-Interaktion integrierte. Die ,,Tour Guide“-Roboter verwiesen jetzt an
ausgewdhlten Stellen auf die menschlichen Museumsfiihrer als zusdtzliche Wissens-
quelle. AuBlerdem wurden die Museumsfiihrer mit technischem Wissen iiber die Robo-
ter ausgestattet, so dass sie auch in dieser Richtung eine Verweismoglichkeit hatten.
Damit hatten sich die Machtverhiltnisse in der Museumssituation umgekehrt, und die
Museumsfiithrer wurden ermichtigt, die Mensch-Roboter-Interaktion der Besucher in
ihre Interaktionen mit den Besuchern zu integrieren. Erfolgreich war das Projekt also
erst, als die Verwender ,verhandlungssicher’ im Umgang mit der Technik waren. Die
Kategorie Erméchtigung (,,Empowerment™) wird anhand einer spédter vom Forscher
eingefiihrten Differenz deutlich: Er unterscheidet zwischen grundlegendem Wissen um
die Bedienung (,.literacy®, wortlich Schriftkundigkeit) und ,,fluency*, also ,,fliissigem

Sprechen* (vgl. Prof m USa: 257-268).
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Lokale Gemeinschaften und die zwischen ihnen bestehenden sozialen Beziehungen und
auch Machtgefiige sind also Teil des Entwicklungsprozesses in dieser Zieltypik. For-
schungsprojekte dieses Typs enden nicht mit der Konstruktion eines technischen Sys-
tems, sondern erst mit dessen gelungener Integration in einen konkreten sozialen Ver-

wendungskontext.
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4. Ko-Konstruktion der Anwendung an Fallbeispielen

Wir haben gesehen, dass mit den vier typischen Forschungszielen unterschiedliche Fo-
kussierungen des Sozialen in der Sozialrobotik einhergehen. Die Mensch-Roboter-
Interaktion wird als messbarer Effekt konzeptualisiert (,,Erforschen®), als 16sungsorien-
tiertes Szenario in einem Ausschnitt sozialer Wirklichkeit (,,Anwenden®), als technisch
zu losendes Problem (,,Bauen®) oder als sorgsam zu integrierender Beitrag zu einer lo-
kalen Gemeinschaft (,,Designen®). Diese Beschreibungen sind insofern Zuspitzungen,
als auch im Verlauf von Projekten der Typik ,,Erforschen oder ,,Anwenden* konkrete
Nutzerinnen und lokale Gemeinschaften auftauchen konnen, z.B. als Partizipanten an
Experimenten oder als Kooperationspartner der Robotik-Forschenden. Genauso wenig
kommt ein Projekt mit dem Ziel, Nutzer zu erméchtigen (,,Designen®), umhin, die
Mensch-Roboter-Interaktion auch als technisch zu 16sendes Problem zu betrachten. An
den erhobenen Féllen ldsst sich allerdings zeigen, dass die typischen Forschungsziele

insbesondere in Bezug auf die sozialen ,Gegenstdnde’ der Projekte wirksam werden.

In den folgenden Fallbeschreibungen soll anhand des Projektverlaufs oder Episoden des
Nutzerkontakts verdeutlicht werden, wie Nutzerinnen und Nutzer und die resultierende
Mensch-Roboter-Interaktion durch die Zieltypiken vorstrukturiert wurden. Der Fokus
der Darstellungen liegt auf der Frage, wie die Ziele im Hinblick auf den Anwendungs-
fall in den Projekten verfolgt wurden. Wie wurden die Forschungs- und Entwicklungs-
ziele praktisch umgesetzt? Wie schalten sich die Forschenden in die avisierten Nut-
zungssituationen ein? Diese Fragen beleuchten die Konfiguration von Nutzern und Nut-
zungssituation durch die Projektziele und die Art ihrer Verfolgung (Woolgar 1990,
Mackay et al. 2000, Oudshoorn et al. 2004).
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1. Spiirbarer Effekt: Schlange stehen mit Wissenschaftlern

Die Zieltypik ,,Erforschen® zeichnet sich durch zwei Abstraktionen aus: Sie sieht von
einer Verankerung der eigenen Ziele in anwendungsrelevanten Problemdiskursen ab,
und sie abstrahiert von konkreten Mensch-Roboter-Interaktionen auf universelle Effekte
der HRI. Dementsprechend schwierig ist es, fiir diese Typik inhaltlich geséttigte Fall-
beispiele flir das Verhiltnis von Forschenden und Anwendungsbereich zu finden. Zwar
lasst sich rekonstruieren, wie in den laboratisierten Umgebungen dieser Art von Projek-
ten Nutzer und Nutzung konfiguriert werden; das soll aber im folgenden Analyseschritt
betrachtet werden (vgl. VI.1). Als Ersatz kann die Frage dienen, wie die Effekte, die als
Formalobjekte der Sozialrobotik konstruiert und erforscht werden, beispielsweise in
Vorfiithrungen fiir die Lebenswelt der Forschenden wirksam werden — wie sie also selbst
(als erste und manchmal einzige Nutzer) die Wirkungen, die sie herzustellen suchen,
erfahren. Es handelt sich dabei wie gesagt um einen Behelf. Die folgende Episode hilt
dem Vergleich mit den anschlieBenden Fallbeispielen im Hinblick auf Typizitit und
analytische Qualitit fiir die Frage der Konfigurierung der Nutzung durch die Entwick-

lungsziele nicht stand. Dennoch ist sie in einer unterhaltsamen Art und Weise instruktiv.

Demonstration ,,Schlange stehen“
(Feldtagebuch 16.02. & 31.03.2014 & Interviewtranskript Prof_m_USb)

Wéhrend eines Forschungsfreisemesters Ende der 1990er Jahre orientierte sich ein Kl-
Professor neu in Richtung Sozialrobotik. Zuvor hatte er zwei oder drei Projekte mit Post-Docs
betreuet, die aus Sicht eines Robotikers ,soziale Fragen’ tangieren. Eines davon behandelte
,S0ziale Regeln“ des Schlangestehens. Technisch gesehen bestand es vor allem in der Ent-
wicklung eines Algorithmus zur Detektion des Endes einer Schlange von Menschen, um sich
dort anzustellen und die durch das Aufriicken entstehenden Licken zu schlief3en.

Im Jahr 2002 schrieb eine namhafte Kl-Konferenz eine ,Grand Challenge” aus, die darin be-
stand, Roboter zu programmieren, sich auf der néchstjdhrigen Konferenz wie ,normale’ Teil-
nehmer zu verhalten. Die Aufgaben beinhalteten das selbststandige Betreten (bzw. Befahren)
des Konferenzhotels, die Teilnehmer-Registrierung und das Finden eines bestimmten Raumes.
Da der Professor auf Vorarbeiten zur Navigation in R&umen und zum Schlangestehen zurtick-
greifen konnte und mehrere Doktoranden zur Hilfe hatte, entschloss er sich teilzunehmen.

Auf der Konferenz schliel3lich kam es zu einem bemerkenswerten Moment, der dem Roboter
des Professors schliefl3lich den Sieg einbrachte: Als der Roboter die Schlange an der Konfe-
renzregistration anfuhr, war diese nicht sehr geordnet. Die Wissenschaftler in der Schlange
waren teilweise in Gesprache vertieft und lieen Licken. Der Detektions-Algorithmus interpre-
tierte eine dieser Licken als Ende der Schlange und schlipfte hinein. Die Beobachter des
Wettbewerbs reagierten mit spontanem Applaus und Gelachter. Der Roboter war offenbar nicht
nur in der Lage, die Regeln des Schlange Stehens zu befolgen, sondern auch, sie zu brechen.
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An der Episode zeigt sich, welche Bedeutung Abweichungen vom erwarteten Verhalten
fir den universalisierenden Zugriff des ,,Erforschens® haben. Das scheinbar allzu
menschliche Verhalten fiihrt zu spontanem Applaus und schlieBlich auch dem Gewinn
des Wettbewerbs. Ein weiteres Beispiel fiir den Erfolg ,abweichenden Verhaltens’ in
der erforschenden Sozialrobotik ist das absichtliche Téuschen durch Roboter: In einem
im Forschungsfeld viel zitierten und sehr bekannten Experiment (Short et al. 2010)
wurde ein Roboter so programmiert, dass er Menschen beim ,,Stein, Schere, Papier*-
Spielen betrog.”® Er behauptete entweder entgegen des Ergebnisses der Runde, gewon-
nen zu haben, oder dnderte seine Zeigegeste nachtraglich so, dass sie die des menschli-
chen Probanden schlug.

Was im Fallbeispiel ,,Schlange stehen* noch Zufall war, ist in diesem Experiment die
Hypothese: Menschen attribuieren aufgrund von gezeigtem ,,Betrugsverhalten® innere
Zustinde und Intentionalitdt. Humor oder Verbliiffung werden hier also als epistemi-
sche Strategie eingesetzt. Dabei werden sicherlich auch die rhetorischen Eigenschaften
des Unerwarteten und Gegensitzlichem (wie im Witz) genutzt, um das eigene Experi-
ment oder den eigenen Roboter eindriicklich zu présentieren. Im Wesentlichen verweist
diese epistemische Strategie allerdings auf die Agenten dieser sozialen Belebung des
Roboters, die menschlichen Beobachter. Die Forschenden haben herausgefunden, das
betriigerisches Verhalten zu einer Klassifikation als intentionalem Agenten fiihrt, und
erforschen die Wirkungsgrade solchen Verhaltens seitdem experimentell. Sie leiten dar-
aus Methoden der Gestaltung fiir ,erfolgreiches’ im Sinne von iiberzeugendem Robo-

terverhalten ab (vgl. Prof m USe).

Gegenstand dieser Art von Forschung ist also menschliche Kognition und wie sie fiir die
Nutzung beeinflusst, d.h. gewissermallen gestaltet werden kann. Der Roboter dient in
solcher Forschung vorwiegend als verkorperter Stimulus. (Potentielle) Nutzer werden
vor allem kognitionstheoretisch représentiert; eine kontextualisierte Anwendung der
Prinzipien findet hochstens beispielhaft statt. Im Fall ,,Schlange stehen® spitzt sich das
anekdotenhaft zu, da die Robotikforschenden hier ungeplant die Probanden einer (vor-

schnellen) Attribution von Intelligenz wurden.

7% Ich wurde von mindestens vier Gesprichspartnern im Feld unabhingig voneinander auf diesen Aufsatz
hingewiesen. Aullerdem war er Teil des HRI-Curriculums an zwei Hochschulen, die ich besucht habe.
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2. Szenarien entwickeln: Die Pflege fiir den Roboter fit machen

Am Fall eines européischen Projekts zum Robotereinsatz in der Altenpflege lisst sich

der Bezug der Zieltypik ,,Anwenden‘ zu ihrem Gegenstandsbereich verdeutlichen.

Projektverlauf ,,Pflegeassistenz“
(Feldtagebuch 29.08. & 30.08.2013 & Interviewtranskript Post_m_EUa)

Das Team aus einem Informatiker, zwei Ph.D. mit Methodenkenntnis aus den Pflegewissen-
schaften und einem Gerontologen wollte als eines der ersten in Europa eine systematische
Studie zum Wirkungsgrad des Einsatzes von ,socially assistive robots” in der Pflege durchfih-
ren. Das Prinzip solcher Roboter ist, durch ein spielzeugdhnliches Aussehen und Tierbaby-
dhnliches Verhalten beruhigend und affizierend auf die Nutzer zu wirken. Die Entscheidung fur
die letztlich verwendete (kommerzielle) Plattform fiel aufgrund deren Einsatzreife, insbesondere
da sie Uber ein CE-Zertifizierung verfigte und die technische Robustheit fir den Einsatz im
europdischen Binnenmarkt damit gegeben war. Zu Beginn des Projekts im Jahr 2008 war das
eine der wenigen Plattformen, die fiir den Einsatz in einem Pflegeheim zertifiziert war.

Anhand von Experteninterviews und informellen Gesprachen mit Medizinern und Pflegeperso-
nal wurden im Anschluss drei Problemdimensionen und mdégliche ,Interventionen® mithilfe des
Roboters entwickelt. Innerhalb dieser Interventionen — eine war das Anreichen des Roboters
durch die Pflegekrafte wahrend der morgendlichen Waschroutine — sollte die Effektivitdt des
Einsatzes gemessen werden.

Allerdings erfuhren die Forschenden auf ihrem Weg ins Feld einige Ablehnung, was den Ein-
satz des Roboters in konkreten Pflegeeinrichtungen betraf. Entweder war das Pflegepersonal
nicht willens, an der Studie teilzunehmen, oder die Angehdrigen erteilten kein schriftliches Ein-
verstandnis, ihre dementen Eltern oder GroRReltern an dem Experiment teilhaben zu lassen.
Deswegen entschied man sich im Forscherteam, das ,research protocol“ erst beim Gesund-
heitsministerium des Landes genehmigen zu lassen. Mit diesem Schritt und mehreren Vorstel-
lungs-Workshops zur Vorfiihrung der robotischen Plattform gelang es, sechs Pflegeheime,
deren Personal und die Angehérigen von 80 Patienten zur Teilnahme zu bringen. Die Work-
shops waren sogar so erfolgreich, dass einige der Einrichtungen die Roboter (6.000 € pro
Stiick) selbst bezahlten.

In einer Pilotstudie wurden Pflegekréfte und Patienten anschlieRend an den Roboter gewéhnt.
SchlieBlich waren es die Pflegerinnen und Pfleger, die den Roboter im Pflegealltag einsetzen
sollten und in Fragebdgen Uber den Erfolg berichteten. Das eigentliche Experiment war ein
aufwendiger viermonatiger A-B-A-B-Test, dessen Ergebnisse international publiziert wurden.

Das Projekt begann mit dem Ziel, die erste europdische Gruppe zu sein, die die Ver-
wendung eines ,,socially assistive robot™ systematisch iberpriift. Kennzeichnend ist
daran erstens, dass die robotische Plattform an sich fiir das Ziel des Projekts eine unter-
geordnete Rolle spielt. Das Testdesign stellt nicht auf einen Vergleich verschiedener
Plattformen oder bestimmter Eigenschaften der gewihlten Plattform ab, die experimen-
tell variiert werden miissten (das wire fiir das ,,Erforschen® typisch). Die Motivation
lautet vielmehr, den Einsatz von Robotern in diesem Feld exemplarisch durchzufiihren

und zu iiberpriifen. Diese Motivation ldsst sich in den Worten eines Forschers aus dem
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dhnlichen Fall ,,Zuho6rer® so zusammenfassen: ,, Wir wollten halt etwas mit Robotern in
care machen.* (Feldtagebuch 29.10.2013) Die Operationalisierung des MaBes Effektivi-
tdt verdeutlicht die Art des Bezugs zum Anwendungsfeld: Das Pflegepersonal soll ein-
schitzen, ob der Einsatz des Roboters die Pflegeroutine (positiv) beeinflusst. Zudem
wurde eine medizinische Indikationsskala des Befindens von Demenzpatienten ange-
wandt, die ebenfalls auf Einschétzungen des Personals beruht. Eine gelungene Nutzung
wire also eine, die die Prozeduren der Pflegepraxis (hier: morgendliches Waschen) er-
leichtert und eine Verbesserung des allgemeinen Zustands des Patienten bewirkt. Effek-
tivitdt impliziert zudem, dass die eingesetzten Mittel und die Effekte schlielich ins
Verhiltnis gesetzt werden. Die Nutzung des Sozialroboters wird auf ihre Qualitit als

effektive Losung (,,Intervention) in der Pflegepraxis tiberpriift.

An der Fallbeschreibung wird zweitens deutlich, dass die Durchfithrung und Auswer-
tung des Experiments keineswegs die einzige Herausforderung fiir das Forschungspro-
jekt war. Ein GrofBteil der Leistung der Forschenden bestand darin, sich ihren Feldzu-
gang zu erarbeiten. Die Kommunikation mit den unterschiedlichen Instanzen, Akteure
und Anforderungen, die ihnen dabei begegneten, konnen als ,,boundary work* verstan-
den werden (Gieryn 1983). Es handelt sich um soziale Aushandlungsprozesse dartiber,
unter welchen Umsténden die Nutzung des Roboters in diesem Anwendungsfeld zulés-
sig, moglich, gewiinscht und durchfiihrbar ist. Im Fall ,,Pflegeassistenz* erfolgte diese
,boundary work® nach anfinglichen Schwierigkeiten von oben nach unten. Da zu Be-
ginn keine geeigneten Kooperationspartner gefunden werden konnten, arbeiteten sich
die Forschenden von der hochsten Instanz in diesem Feld, dem Gesundheitsministeri-
um, iiber die Geschéftsfiihrerinnen und Geschiftsfiihrer der Pflegeeinrichtungen bis hin
zum Pflegepersonal und den Angehdrigen vor. Fiir die ersten Instanzen war vorwiegend
die Korrektheit der Rahmenbedingungen entscheidend (CE-Zertifizierung, Zusage Mi-
nisterium), woraus geschlossen werden kann, dass das Anliegen selbst wohlwollend
behandelt wurde.”” Auf den lokalen Instanzen, insbesondere bei den Pflegekriften, war

das zunichst nicht der Fall. Diese mussten erst in Workshops von der Aufrichtigkeit des

" An einem anderen Fall der Typik ,,Anwenden” (,,Schul-Emotionen*) zeigte sich auch, dass die koope-
rierenden Institutionen aus dem Anwendungsbereich zunehmend auf solche Forschungskooperationen
angewiesen sind, um Innovativitit und damit Wettberwerbsféhigkeit zu repriasentieren, oder um vom
sozialen Status des wissenschaftlichen Kooperationspartners zu profitieren (Feldtagebuch
15.05.2014).
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Anliegens und vor allem der Harmlosigkeit des Roboters iiberzeugt werden.”® Die Ab-
lehnungsgriinde reichten von ethischen Bedenken iiber Probleme, die Dienstplédne so
anzupassen, dass das viermonatige Testdesign durchgefiihrt werden konnte, bis hin zum
Verweis auf die ohnehin knappe Zeit in der Morgenroutine. Um die Pflegekrifte zu
iiberzeugen, bezeichneten die Forschenden den Roboter unter anderem als Werkzeug,
das am Ende Zeit sparen wiirde. Neben den experimentellen Ergebnissen ist die eigent-
liche Leistung des Projekts also, eine erste Passung zwischen avisiertem Anwendungs-
feld und vorgeschlagener Losung hergestellt zu haben. Diese Anpassung miindet in der
Schaffung eines Szenarios, den Entwurf einer typischen Nutzungssituation, das die Ge-
gebenheiten des Anwendungsfeldes und des Roboters integriert. In der Conclusio einer
Veroffentlichung des Falls heift es: ,,The resulting intervention can be well implemen-

ted in day to day care.” (Feldtagebuch 26.11.2014).

Drittens ldsst sich beobachten, wie verschiedene Nutzer in diesem Fall konstituiert und
konfiguriert wurden. Das zeigt sich schon am ,.top down“-Verlauf der Einbindung der
Anspruchsgruppen: von politischen Organisationen {iber wirtschaftliche Einheiten bis
hin zum Personal und den Angehorigen. Die vermeintlichen Primérnutzer, die Demenz-
kranken, tauchen in der Erarbeitung des Szenarios nicht als Hindernis auf. Sie werden
vielfach Thema der Bemiithungen der Forschenden, z.B. als Rechtssubjekte in der Frage
nach der Einwilligung ihrer rechtlichen Vertreter oder als Verbraucher im Hinweis auf
das CE-Zeichen, und auch in der diskursiven Begriindung des Ziels ,,to increase [...] the
quality of life for the elderly*. Als Nutzer selbst sind sie im Prozess aber nur durch die
Skala des Wohlbefindens reprisentiert, das vom Pflegepersonal eingeschétzt wird. Das
lasst sich bei Demenzkranken aus forschungspraktischer und methodologischer Sicht
auch legitimieren. Fiir den Entwicklungsprozess ist es konstitutiv, dass die Demenz-
kranken — als Behandelte — bereits in rationalisierte Tagesroutinen eingebunden waren.
Sie sind Insassen einer ,.totalen Institution” des Typs 1 im Goffman’schen Sinne (Gof-
fman 1973). Sie sind unfihig, aber gleichzeitig harmlos und werden deswegen umsorgt.

Das erleichterte die Erarbeitung des Nutzungsszenarios insofern, als die Rahmenbedin-

"8 Der Roboter nimmt dabei die Rolle eines ,boundary objects* (Star & Griesemer 1989) ein, auf das von
verschiedenen Akteuren unterschiedlich Bezug genommen werden kann. In der direkten Begegnung
mit dem spielzeuggrolen Roboter konnen die Angehorigen eine Deutung entwickeln, die der Dehu-
manisierung der Pflege ihrer Eltern oder GroBeltern durch ein stdhlernes Ungetiim entgegensteht. Fiir
die Forschenden bleibt es das Werkzeug zur effizienten Pflege.
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gungen, die zu erledigenden Aufgaben und die Rolle der Primérnutzer von Beginn an in
einem rigorosen Maf} definiert waren. Die eigentliche Implementationsarbeit erfolgte
dann entlang der Sekundérnutzer, d.h. der Pflegekrifte, die schlussendlich die Anwen-
dung umsetzten. Dieses Verhiltnis ist kennzeichnend fiir viele weitere Beispiele aus
dem Bereich ,,Anwenden. Hier geht es hiufig um Schulkinder (,,Schul-Emotionen®),
Kinder mit Autismus (Feldtagebuch 1.11.2013), Senioren in Pflegeeinrichtungen oder
Patienten in Krankenhdusern. Deswegen bezeichne ich die Typik dieses Anwendungs-
bezugs auch als universalisierend. Zwar wird ein Szenario entwickelt und implemen-
tiert; die Praktiken und Kontexte, auf die es ausgerichtet ist, sind aber sowohl global als
auch lokal hochgradig institutionalisiert und teilweise bis auf 30 Sekunden genau struk-
turiert. Das Ziel des Projekts war nicht die letztendlich resultierende Interaktion des
Demenzkranken mit dem ,niedlichen® Roboter, sondern die Implementierung eines ge-
wissermallen beispielhaften Szenarios der Anwendung und der Nachweis seiner Effek-
tivitdt. Handlungsleitend waren Bedingungen des institutionellen Kontexts, nicht etwa
separat erhobene Nutzerbediirfnisse. Das so entwickelte Szenario soll nicht nur fiir den
lokalen Fall gelten, sondern vor allem auf strukturell dhnliche Umsténde tibertragbar

sein.
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3. Tasks als eigene Wirklichkeit: Der Roboter, der die Tiir nicht
Offnet

Nutzertests sind fiir die Frage nach der Konfigurierung des Nutzers und der Nutzungssi-

tuation besonders instruktiv, wie das Beispiel ,,Heimassistent™ zeigt:

1. Nutzertest ,,Heimassistent”
(Feldtagebuch 28.08. & 29.08.2013 & Interviewtranskript Dok_w_EUa)

Das Team aus einer Industriedesignerin und zwei Ingenieuren flhrt im Rahmen eines europai-
schen Verbundprojekts erste Nutzertests einer etwa 1,50 Meter grof3en robotischen Plattform
fur alleinlebende Senioren durch. Ziel des Projekts ist die Weiterentwicklung der Plattform, die
urspriinglich auf einem Industrieroboter basiert, und die quantitative Erfassung ihrer Akzeptanz
bei den avisierten alteren Nutzern. Die Plattform gilt als ,produktnah®, was bedeutet, dass an-
hand der an ihrer Entwicklung gewonnen Erkenntnisse in Zukunft marktfahige Roboter entste-
hen sollen.

Das Szenario des Projekts entstammt einer Ausschreibung zur AAL-Forschung, weswegen
sowohl sicherheitsrelevante Funktionen (eine Art Hausnotruf) als auch Butler-Dienste (Getran-
ke holen) angestrebt werden. Fir die ersten Nutzertests wurde die Butler-Funktion zu zwei
konkreten Tasks operationalisiert, die nun getestet werden sollen. Das geschieht in einem so
genannten Szenario-Labor, einem Raum in der Forschungseinrichtung, der wie eine Wohnku-
che gestaltet ist, inklusive Kiichenzeile mit Kiihlschrank.

Zum Test sind Uber zwei Tage verteilt Senioren bestellt, die teilweise auf einen Aushang in der
benachbarten Pflegeeinrichtung reagiert haben, teilweise aber auch schon als Probanden an
einem frilheren Experiment der Forschungsgruppe beteiligt waren. Diese Teilnehmer kommen
per Taxi aus einer etwa 30 Fahrminuten entfernten Stadt.

Wahrend des Tests sitzen die Senioren auf dem Sofa im Szenario-Labor und sollen den Robo-
ter mit einem Tablet-Computer durch die ihnen gestellten Aufgaben mandvrieren. Die erste
Aufgabe besteht darin, auf das Tlrklingeln eines imaginierten Postboten zu reagieren und den
Roboter ein Packchen von der Tir des Labors abholen zu lassen. In der zweiten Aufgabe soll
ihnen der Roboter eine Wasserflasche aus dem Kuhlschrank bringen. Beide Tasks missen
zweimal nacheinander ausgefiihrt werden.

Da es der erste Nutzertest ist, treten erwartungsgemaf viele Probleme auf. Die Testleiterin, die
neben den Probanden auf dem Sofa sitzt, muss haufig Uber Pausen hinweg moderieren, die
durch das Nicht-Funktionieren (der Bedienoberflache oder des Roboters) entstehen, oder er-
neut erkldren, worin die Aufgabe besteht. Das gréfite Problem ist allerdings, dass der Roboter
aufgrund technischer Schwierigkeiten in der Ansteuerung des Robotergreifers den Kiihlschrank
und die Tir nicht selbst 6ffnen kann. Deswegen missen die Probanden bei der Wasserhol-
Aufgabe selbst aufstehen, zum etwa drei Meter entfernten Kiihilschrank laufen, dem Roboter
die Flasche auf eine Art Tablett an seinem Torso stellen und sich wieder hinsetzen, damit ihnen
die Flasche gebracht werden kann. Das Aufstehen ist fur einige Probanden (teils mit Gehstock,
eine mit Rollator) mithsam. Am Kihlschrank und auf dem Weg zuriick kommt es wiederholt zu
Koordinationsproblemen zwischen Roboter und Probanden, wenn diese durch den (nicht sicht-
baren) Bereich seines Laser-Scanners laufen und die Maschine deswegen aus Sicherheits-
grinden stoppt.

Es wiirde dem Gedanken eines Tests widersprechen, von einem ersten Nutzertest zu
erwarten, dass dieser technisch reibungslos funktionieren wiirde. Vielmehr wird er eben
zur Identifizierung dieser Probleme durchgefiihrt. Die Abstimmung zwischen rdumli-

chen Gegebenheiten, den unterschiedlichen Hardware-Komponenten, der Sensorik, der
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Bediensoftware am Tablet-Computer und nicht zuletzt der Testleiterin, den Ingenieuren
(die den Test iiberwachen) und Probanden bedarf viel Zeit und bringt Momente des
Nicht-Funktionierens mit sich. Am Beharren auf den zuvor festgelegten Aufgaben —
trotz des komdodiantischen Potentials der resultierenden Mensch-Roboter-Interaktion —
zeigt sich allerdings die spezifische Dekontextualisierung, die die Zerlegung von

Mensch-Roboter-Interaktion in Tasks nach sich zieht.

Dafiir ist es zundchst wichtig, nach der Herkunft der auszufiihrenden Aufgaben zu fra-
gen. Die Tasks im beschriebenen Fall entstammen einer Vorstudie aus Fokusgruppen-
Interviews (teilweise mit den spéteren Probanden), Experteninterviews mit Pflegekraf-
ten und pflegenden Angehorigen sowie einer Literaturauswertung zu gesundheitlichen
Problemen von Senioren. Die Aufgabe des Wasserholens wurde als Operationalisierung
des Items ,,Drinking* aus der Problemdimension ,,Self Care* abgeleitet. Das geschah
nicht zuletzt aufgrund der hohen Passung dieses identifizierten Problems mit den vor-
handenen Funktionalititen der robotischen Plattform (vgl. Fallbeschreibung Nutzerbe-
diirfnisse vs. Projektbediirfnisse, V.1.2). Der verwendete Roboter wird vor allem im
Hinblick auf seine Fdhigkeit, Haushaltsgegenstéinde zu identifizieren, vermarktet, wes-
wegen die Umsetzung in Form des Holens einer Flasche nahe lag. Diese fiir das ,,Bau-
en® typische Herleitung der technischen Aufgabe miindet in der (idealisierten) Bedeu-
tung des Nutzertests als Uberpriifung der Funktionalitit der herausgearbeiteten Hand-
lungseinheit: Befehl empfangen, (sich selbst und) den Kiihlschrank lokalisieren, zum
Kiihlschrank fahren, Kiihlschranktiir 6ffnen, Flasche detektieren, Flasche entnehmen,

Benutzer lokalisieren, Flasche bringen, Flasche abstellen.

Relevant an der Fallbeschreibung ist nun weniger die Differenz der tatséchlichen Per-
formance des Roboters im Hinblick auf das ,,Offnen der Kl'ihlschranktiir“,79 sondern
dass das gesamte Testsetting auf die unterbrochene Handlungskette ausgerichtet bleibt,
auch wenn diese mit der avisierten Funktion nicht mehr viel gemeinsam hat. Wenn die
Probanden das Wasser selbst aus dem Kiihlschrank holen miissen, damit der Roboter sie
bedienen kann, ist die Butler-Funktion obsolet. Dennoch investieren die Testleiterin, die

Ingenieure und die Probanden viel Zeit und Energie in das Testen dieser Aufgabe. Da-

" Auch wenn das Nicht-Funktionieren ein starker Hinweis fiir die Analyse war.
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ran zeigt sich, dass die Aufgabe im Nutzertest eher eine verbindliche Bedienanweisung
als eine zu bewertende Idee der Forschenden ist. Getestet wird, ob das Zusammenspiel
aus Nutzer und Roboter in der (durch das Nicht-Funktionieren fragwiirdigen) Gesamt-
handlungskette funktioniert. Weder im Nutzungstest noch im Vorfeld findet z.B. ein
freies Explorieren durch die Testnutzer statt. Stattdessen wurden die Nutzer bereits im
Vorfeld nach ihrer Eignung fiir den Test ausgewéhlt. Das betraf zum einen ihre sozio-
demografische Ahnlichkeit zu den avisierten zukiinftigen Nutzern, zum anderen aber
thre Motivation und ihr Interesse an der Teilnahme. Dafiir wurden sogar bereits bekann-
te Probanden aus einem fritheren Forschungszusammenhang eingeladen, die teils aus
einiger Entfernung anreisten. Auflerdem wurde den Teilnehmern in den zuvor durchge-
fithrten Fokusgruppen-Interviews durch Beschreibungen und Fotografien bereits eine
Vorstellung der Plattform vermittelt. In der Formulierung der Aufgabe und ihrer Opera-
tionalisierung im beobachteten Nutzertest wird vor allem minimiert, was der Nutzer
falsch machen kann. Deswegen fiihlten sich einige der Probanden sichtlich selbst in der
Situation, getestet zu werden. Das betraf insbesondere den zweiten Durchlauf der Auf-
gaben ohne direkte Anleitung durch die Testleiterin, der eigenstindig vom Tablet-
Computer aus erflillt werden soll. Am deutlichsten zeigt sich der Charakter der Tasks
als Bedienungsanleitung darin, dass Forscher und Probanden die defizitdre Funktionali-
tit des Roboters durch verschiedene Normalisierungen und Uberbriickungen ausglei-

chen mussten, um das Funktionieren der Handlungskette zu ermoglichen.

Am Beispiel des Nutzertests zeigt sich eine typische Eigenart entwicklungsgetriebener
Forschung: Die Zerlegung von Mensch-Roboter-Interaktion in als technische Probleme
modellierte Tasks und deren Uberpriifung schafft eine Realitit eigener Ordnung. Zwar
verstehen sich die Forschenden als objektive Beobachter, die die ,natiirliche’ Mensch-
Roboter-Interaktion beobachten wollen (Woolgar 1990: 84f.). Gleichzeitig tauchen im
Test eine Reihe von Zufillen und Unfillen auf, die ihr Eingreifen notwendig machen.
So war die Testleiterin, nicht zuletzt aufgrund ihrer Expertise in der Altenpflege, eine
stetige Moderatorin des Verfahrens. Die Ingenieure mussten in jedem Test mehrfach ihr
abgetrenntes Abteil des Szenario-Labors verlassen, um den Roboter oder die grafische
Benutzeroberfliche neu zu starten. Anstelle eines ,natiirlichen’ Nutzerverhaltens in den
Aufgaben wird also vielmehr beobachtbar, wie viele Praktiken des technischen und so-

zialen Debuggens nétig sind, um die avisierte Aufgabe zu erfiillen. Dass die Aufgabe
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selbst in diesem Zusammenhang in Kraft bleibt, * verdeutlicht ihre Dekontextualisiert-
heit. Die Kontexte und Bedeutungsgehalte einer unkontrollierten Mensch-Roboter-
Interaktion werden zugunsten der Forschungs- und Entwicklungslogik ausgeblendet. In
diesem Fall geht das so weit, dass die getestete Interaktion keine sinnvolle Entspre-
chung im angestrebten Verwendungszusammenhang ergibt. Der beobachtete Test dient
der Aufrechterhaltung der Definition eines wohlgeformten (technischen) Problems —
das im Moment eben nur nicht gelost ist. Der Nutzer ist in solchen Tasks ein Systembe-
standteil, der die Ausfithrung der Aufgabe mit bedingt und dementsprechend mithilfe
von Testldufen, Bedienungsvorschriften und moderierter Nutzung konfiguriert werden

muss.

% Die beteiligten Forscher und die Forscherin fiihrten die defizitire Aufgabe so aus, weil sie sich im
Verbundprojekt als ,,Personal vor Ort™ verstehen, wihrend ein GroBteil der Entscheidungen von Pro-
jektbeteiligungen an anderen Orten getroffen wird. Dazu gehort insbesondere die Gestaltung der
Tasks. So wurden beispielsweise bei einem gemeinsamen Mittagessen aufkommende Vorschldge zur
Anpassung der Tasks innerhalb der beobachteten Gruppe verworfen, da dies ,,nicht unsere Entschei-
dung* sei.
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4. Communities erreichen: Beziehungen herstellen

Im Fall ,,Robotik-Bausatz* verschieben sich die Grenzen von Designer und Nutzer. An-
hand der Rolle von ,,Outreach Activity* wird ein die anderen Félle kontrastierendes

Selbstverstindnis der Forschenden sichtbar:

»Outreach Activity“ im Fall ,,Robotik-Bausatz“
(Feldtagebuch 15.04. & 18.04. 2014 & Interviewtranskript Prof_ m_USa)

Die Entwicklung des Robotikbausatzes begann im Sommer 2006 als Reihe von Participatory-
Design-Workshops mit Schiilerinnen der Mittelstufe aus den lokalen Schuldistrikten. Ziel der
Workshops war es, die Bedirfnisse von Schilerinnen dieser Altersstufe im Hinblick auf ihre
Auseinandersetzung mit Technik kennen zu lernen. Ausgangspunkt daftir war die (von quanti-
tativen Studien gestltzte) Beobachtung, dass in jener Altersphase ein geschlechtsspezifisches
Deutungsmuster wirksam werde, dem zufolge Technik ,etwas fir Jungs® sei.

Die urspriingliche Zielgruppe wurde allerdings bald erweitert, da das Team erkannte, dass die
Lehrer und Erzieher in den Schulen und Nachmittags-Einrichtungen der Schliissel zur Verwen-
dung von ,educational technologies® sind. In iterativen Designzyklen wurden verschiedene
Konzepte fiir einen Robotikbausatz in Kooperation mit Schulen und Lehrern ausprobiert,
wodurch sich die Reichweite der Zielgruppen auf alle Geschlechter und Altersstufen von der
Grundschule bis zur Oberstufe ausdehnte. Zur Durchfihrung dieser Workshops wurde ein ei-
genes Programm zwischen der kommunalen Schulbehérde und der Forschungseinrichtung
aufgelegt.

Der dritte in diesem Programm entwickelte Prototyp erwies sich in den sukzessive fortgefiihrten
Workshops als besonders vielversprechend. Es handelt sich um einen Bausatz aus einer
Hauptplatine, die mit verschiedenen Sensoren und Aktuatoren aus einem Open Source-
Hardware-Programm (Arduino) erweitert werden kann. AuBerdem wird eine Software mitgelie-
fert, die ein grafisches Programmier-Interface beinhaltet, (iber das die Komponenten angesteu-
ert werden kénnen. Die duflere Gestalt und Funktionalitdt des damit zu bauenden Roboters
sind nicht determiniert. Vielmehr wurden Vorschldge fiir konkrete Funktionalitdten und Erschei-
nungsformen in Design-Workshops mit Schilern und in der Kooperation mit Pddagoginnen aus
dem Spektrum Kunst, Literatur, Naturwissenschaften und Technik erst entwickelt.

Um die kommerzielle Produktion des Bausatzes zu ermdglichen, wurde 2010 eine Firma aus-
gegrundet. Geschaftsfihrer wurde der Doktorand, dessen Hauptaufgabe die Entwicklung des
Bausatzes war. Im Jahr 2012 erfolgte die erste Lieferung von 250 vorproduzierten Bausatzen.
Neben den etwa 100 USD teuren Bausétzen stellt die Firma auch kostenlos Dokumentationen
der Workshops, Beispiel-Curricula und Tutorials als Videos und PDFs bereit.

Mit der kommerziellen Fertigung der Bausdtze wurden die Anstrengungen im Hinblick auf
Workshops und Kooperationen noch verstarkt. In Kooperation mit mehreren Non-Profit-Firmen,
die Schulen mit Lernmaterialien ausstatten, werden bis heute regelmafig Workshops fiir Lehre-
rinnen und Lehrer angeboten, um die Funktionalitdt des Bausatzes und seine Einsatzméglich-
keiten zu verbreiten. Die Lehrer werden dabei als ,Innovatoren“ innerhalb der ,Community*
bezeichnet. Der Bausatz ist derzeit in mehreren Mittel- und Grundschulen Kindergarten und
Nachmittagsprogrammen sowie Museen in der Stadt und den benachbarten Schulgemeinden
im Einsatz.

Bemerkenswert an diesem Beispiel ist, wieviel Energie und Zeit in die Situierung des
Bausatzes in den Verwendungskontext investiert wurde. Das urspriingliche Entwick-

lungsziel — die Auseinandersetzung mit Technik fiir Mddchen attraktiv zu machen —
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wurde dabei frith im Prozess angepasst. Nach den ersten Workshops wurde anhand des
Zwecks des Projekts — die Verwendung des Bausatzes in Schulen — eine Neudefinition
der Zielgruppe vorgenommen. Der zu entwickelnde Bausatz wurde fortan als Erméchti-
gungsmittel fir Lehrerinnen und Lehrer verstanden und auch so kommuniziert. Mit die-
ser Neudefinition geht eine spezifische Form der Konfigurierung der Nutzer einher. Die
Lehrkréfte werden fortan als zu befihigende Nutzer verstanden, die eigene Nutzungs-
weisen entwickeln kénnen und sollen. Das spiegelt sich unter anderem in den Représen-
tationen dieser Nutzer sowohl innerhalb des Projekts als auch in seiner AuBlendarstel-
lung: Die Nutzer werden auf Basis von Einzelfallbeschreibungen als ,,Pioniere* adres-
siert und auch kommuniziert, die ihre Anwendungsvorschlidge in Form von Videos und
Fotos selbst priasentieren. Teilweise werden Verwendungsberichte und Dankesbriefe der
Lehrer veroffentlicht.

Ein Beispiel fiir einen realisierten Einsatz lieferte ein Englisch-Lehrer: Die Schiiler hat-
ten eine Woche lang Zeit, die personliche Bedeutung eines auswendig zu lernenden
Gedichts in einem selbstgebauten Roboter auszudriicken. Durch diesen Umweg sei die
Bereitschaft, das Gedicht tatsdchlich zu lesen und sich damit auseinanderzusetzen, sig-

nifikant gestiegen.

Eine erfolgreiche ,,Outreach Activity* war die Voraussetzung dieser Arbeitsweise der
Forschungsgruppe. Schon frith im Entwicklungsprozess wurden Beziehungen zu Schu-
len, Behorden, Stiftungen und Firmen aufgebaut, um das eigene Anliegen zu prisentie-
ren und zu ermoglichen. Das von der Schulbehorde zertifizierte Programm firmierte als
Lehrerfortbildung, so dass eine offizielle Einbindung in die Verwaltungsstruktur der
staatlichen Ausbildung ermdéglicht wurde. Im Schritt nach der Firmengriindung kam
zudem die Kooperation mit anderen Firmen hinzu, die Lernmaterialien anschaffen, ver-
leihen und aufbereiten, sodass der Bausatz in die Zirkulation an in 6ffentlichen Schulen
verfiigbaren Lernmaterialien integriert werden konnte. Das Entwicklungsteam durchlief
damit den gesamten fiir Lernmaterialien relevanten Prozess der Zertifizierung, Produk-
tion, Bereitstellung und vor allem das Training der Lehrerinnen und Lehrer. Das war
notwendig, da das Ziel des Projektes lautete, die Implementation im Verwendungskon-
text zu realisieren. In der Gruppe sind deswegen auch zwei Personen angestellt, die aus-
schlieBlich fiir ,,Outreach Activity” zusténdig sind. Thr Aufgabenbereich umfasst das

Aufsuchen und Akquirieren von Kooperations- und Anwendungspartnern sowie die PR-
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Arbeit gegeniiber moglichen Unterstiitzern und die Zusammenarbeit mit den Stellen fiir
Offentlichkeitsarbeit der beteiligten Institutionen. Dennoch verstehen sich die For-
schenden als Sozialrobotiker. Aus dem Projekt sind beispielsweise mehrere Publikatio-
nen in Organen der Sozialrobotik hervorgegangen, u.a. Studien zu den pidagogischen
Effekten des Einsatzes. Auch wenn der resultierende Roboter(-Bausatz) technisch gese-
hen vergleichsweise simpel ist und aus Readymade-Komponenten besteht, kann das
Projekt fiir sich Anspruch nehmen, in vergleichsweise kurzer Zeit ein funktionierendes
Produkt in den avisierten Verwendungszusammenhang integriert zu haben. Damit er-
fiillt es die eigene Definition von Sozialrobotik des Forschungsgruppenleiters, der das
Unterfangen als Herstellung robotischer Gegenstinde mit konkretem Wert flir die

Gruppe der Verwender (,,Community*) versteht.

Die Konfigurierung der Nutzer in dieser Zieltypik ist nicht frei von Momenten der Per-
suasion (so sind beispielsweise die Lehrer vom Vorteil der Verwendung der Roboter zu
iiberzeugen) oder auch des Opportunismus.®’ Zudem erfolgte der Weg ins Feld ganz
wesentlich iiber 6ffentliche Institutionen. Dennoch ist der Prozess von anderen Prinzi-
pien geprégt als die Typik ,,Anwenden* im Fall ,,Pflegeassistenz®. Es findet seitens der
Forschenden eine aktive Auseinandersetzung mit den Perspektiven der Nutzerinnen
statt, die sich nicht nur in der Verwendung einer partizipativen Methode erschopft, son-
dern vielmehr in der Anpassung des Entwicklungsziels an die Ergebnisse dieses Vorge-
hens miindet. Die avisierten Nutzer werden dabei zu Kollaborateuren, nicht zu Behan-
delten. Thre Einbeziehung iibersteigt auch das Moment der Uberzeugung zur Teilnahme
an der Studie — sie sollen vielmehr eigene Nutzungsweisen explorieren. Das Vorgehen
im Projekt wurde stets am Ziel des intrinsisch motivierten alltagsweltlichen Einsatzes

gemessen.

Anhand der Rolle von ,,Outreach-Activity* im Fall ,,Roboter-Bausatz* zeigt sich die

Herstellung von Beziehungen zwischen Anspruchsgruppen als typische Bezugsform

*! Das wurde z.B. am Fall einer Ausschreibung fiir eine Industrieckooperation zur Produktion eines Luft-
verschmutzungsmessers deutlich. Das Team hatte in den Jahren zuvor erfolgreich auf dem Gebiet
entwickelt, nun wollte ein groBer Konzern das Produkt massenmarktreif machen. ,,Wir sollten dabei
sein, anstatt es andere machen lassen®, sagte der Forschungsgruppenleiter im Team-Meeting. Er pla-
dierte aus strategischen Griinden dafiir, sich um die ausgeschriebenen Gelder zu bewerben. Man kon-
ne dann ,,Leute einstellen, die es machen®, und selbst die Kontrolle iiber die ethisch addquate Ver-
wendung behalten.
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zum Anwendungsbereich. Sozialrobotikforschung dieser Art reflektiert sehr explizit
iiber Akteure, Institutionen und auch die eigene Rolle im Feld. Das Konfigurieren des
Nutzers und der Nutzung wird dadurch nicht ein unsichtbar zu machender Teil einer an
sich reinen Forschungspraxis (Latour 1987), sondern ist immer schon eingebunden in

lebensweltliche Praktiken.
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S. Fazit — Typen von Sozialitiit in Entwicklungszielen

Wir haben gesehen, wie die Ziele der Sozialrobotik den Bezug zu den sozialen Welten
threr Gegenstdnde konstituieren. Dabei wurde zunichst deutlich, dass die Definition
von ,,Anwendungsfeldern* vor dem Hintergrund projektférmig organisierter Forschung
verstanden werden muss: Soziale Situationen der Verwendung kommen hier zunichst
von Ausschreibungen motiviert, bildhaft und hiufig wenig verbindlich in den Blick.
AuBerdem wird das Funktionieren in der Nutzungssituation — insbesondere in der tech-
nisch komplexen Robotik — innerhalb der Forschung selten gegentiber anderen Indikato-
ren von Innovation, wie Publikationen, priorisiert. Da in Forschungsprojekten allerdings
hiufig die Vorgabe existiert, die Entwicklungen zu evaluieren, besteht ein gewisser

Zwang zur Operationalisierung sozialer Faktoren der Mensch-Roboter-Interaktion.

Mit diesen vergleichsweise allgemeinen Bedingungen projektformiger Forschung geht
noch keine Bestimmung der Ndherungsweisen an ihre Gegensténde einher. Der Bezug
zu Nutzungsweisen und Nutzern geschieht an dieser Stelle absichtlich offen bzw. unter
wechselnden rhetorischen Strategien (vgl. ,,funding cycle®; V.1.1). In dieser Lage ent-
scheiden eher pragmatische Uberlegungen iiber den einzuschlagenden Weg und die
angestrebte Nutzungssituation, je nach Stdrken und Erfahrungen der Forschungsgruppe
und der vermuteten Wahrscheinlichkeit, dafiir eine Férderung zu bekommen. Gemein-
sam ist den Projekten der Sozialrobotik an dieser Stelle, dass sie die ingenieurtypische
Zielstellung verfolgen, mit technischen Mitteln (Roboter) ein gewolltes Verhalten
(Mensch-Roboter-Interaktion) zu erzielen. Als Mittlerin zwischen diesen Entitdten wird
sehr oft die Idee einer ,sozialen Komponente’ formuliert. Sie wird in Team-Meetings,
Lehrveranstaltungen sowie in formellen und informellen Gesprachen zwischen For-

schenden immer wieder thematisiert.*

Sozialrobotikforschende verfolgen sehr unterschiedliche Wege zur Bestimmung und
Operationalisierung dieser sozialen Komponente. Entlang der Unterscheidungen im
Feld wurden zwei Dimensionen verdichtet, die die Ziele von Sozialrobotik einordnen.

Dabei wurde zum ersten zwischen Motivationen unterschieden, die sich genuin aus

%2 Entsprechende Anlisse und Erwdhnungen finden sich an mehreren Stellen meines Feldtagebuchs (u.a.
am 26.08.2013, 01.11.2013, 17.04.2014, 14.04.2014, 21.04.2014, 03.05.2014, 09.05.2014)
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Anwendungsgebieten oder lebensweltlichen Problemstellung ergeben — in denen der
Roboter Mittel zum Zweck ist — und solchen, die auf die Entwicklung von Sozialrobo-
tern und ihren Komponenten an sich abstellen. Zum zweiten wurde fiir den Modus des
Einbezugs von Nutzungssituationen und Nutzern in die Entwicklung eine Dimension
der Typisierung bestimmt. Diese Dimensionen und ihr Zusammenspiel lassen sich auch
als Strategien lesen, um Sozialrobotik zum Funktionieren zu bringen: die Abstraktion
konkreter Situationen oder Anwendungsprobleme auf der einen Seite und die Integrati-

on von Sozialrobotern in konkrete Situationen und Anwendungsfelder auf der anderen.

Die aus der Kombination der Dimensionen gewonnenen Idealtypen sind problemreali-
sierend benannt worden. Thre Namen bezeichnen vier fiir die Sozialrobotikforschung
typische Ziele: ,Erforschen”, ,,Anwenden®, ,,Bauen* und ,,Designen®. Die Beschrei-
bung ihrer Eigenschaften und Ndherungsweisen an das Soziale geschah anhand konkre-
ter Fille aus dem Material und hat die Divergenz und Vielschichtigkeit dieser Ziele ge-
zeigt. Insbesondere konnten vier entsprechende Bezugsweisen auf das Soziale in den
Typen beschrieben werden: Sozialrobotik stellt auf standardisiert messbare Effekte der
Mensch-Roboter-Interaktion ab, auf Szenarien als Entwiirfe typischer Nutzungssituatio-
nen in Anwendungsfeldern, auf Tasks als technisch definierte Handlungsketten, und auf
die Herstellung von Beziehungen zwischen Anspruchsgruppen (und Forschenden) zur
Integration der HRI in konkrete Alltagswelten. Diese Bezugsformen kommen durchaus
gemischt vor bzw. kénnen auch in ein und demselben Projekt zu unterschiedlichen
Zeitpunkten auftreten. Auf die technisch problematisierende Bezugsweise des ,,Bauens
kann beispielsweise kein Projekt verzichten, das einen eigenen Roboter (weiter-
Jentwickelt. Es lief3 sich in den Projekten jedoch in den meisten Féllen eine fiir den Be-

zug zum Sozialen dominante Zieltypik beobachten.

Alle beobachteten Projekte folgten einer Rhetorik der Nutzereinbindung. Sie folgten der
These, dass eine gute Passung an Nutzerbediirfnisse ein gutes System zur Folge habe.
Mit Blick auf die Zieltypiken konnte jedoch gezeigt werden, wie unterschiedlich die
tatsédchliche Einbindung von Nutzungssituationen und Nutzern geschah. Das gelang,
indem Beobachtungsprotokolle und Interviewausschnitte herangezogen wurden, die
Selektionen in den Projekten beleuchten, welche in der Regel nicht Teil der offiziellen

Darstellung von Projektverlaufen und Forschungsergebnissen sind. Es zeigte sich, dass
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der Bezug auf soziale Situationen und Nutzer auBBerhalb des Labors unter stark struktu-
rierenden Vorzeichen geschah: Dabei war vor allem immer wieder die Differenz zwi-
schen Bestrebungen einer szientistischen Dekontextualisierung und einer Integration der
Mensch-Roboter-Interaktion und der eigenen forscherischen Praktiken in die Anwen-
dungskontexte sichtbar. Es konnte gezeigt werden, dass diese Bewegungen schon in den
Zieltypiken angelegt sind, z.B. wenn auf eine bestimmte Granularitdt von Zielen wie
Tasks scharfgestellt wird — und Bedeutungshorizonte der integrierten Praxis der Nutze-

rinnen und Nutzer dabei ausgeblendet werden.

Wir haben gesehen, wie auch im verhéltnisméaBig kleinen Rahmen eines Sozialrobotik-
projekts soziale Institutionen der Nutzung aktiv (wieder-)hergestellt und damit die Rol-
len und Reichweiten der aktuellen oder spiteren Nutzer konstituiert werden. Mit dem
Konzept des ,,Konfigurierens* (Woolgar 1990, Mackay et al. 2000, Oudshoorn et al.
2004) wurden Aktivititen der Forschenden beschrieben, die die Nutzer und Nutzungssi-
tuation konstituieren: Sie werden als Zielgruppe mit spezifischen Bediirfnissen defi-
niert; sie werden durch die Forschenden befdhigt und/oder begrenzt; sie werden in ex-
pliziten Modellen und impliziter Projektkommunikation reprisentiert; sie werden statis-
tisch kontrolliert und ihnen wird zuweilen auch imponiert, wie wir am allzu menschli-
chen Vordréngler gesehen haben.

Insbesondere im Hinblick auf Anwendungsbereiche, in denen die Nutzer als Behandelte
konfiguriert werden, ist ein deutliches Defizit in der Reflexion iiber diese Konfiguratio-
nen zu beobachten. Die Argumentationskette ,,demografischer Wandel — Arbeitskréfte-
mangel in der Pflege — Pflegeroboter diente in mehreren Projekten zur Begriindung der
Forschungsziele und wurde in keinem von ihnen zum Gegenstand der Reflexion. In der
anwendungsbezogenen Forschung im Bereich Pflege ldsst sich ein ,,innovation bias*
beobachten (Greenhalgh 2013), der stark an Jonas’ technischen Imperativ erinnert: die
zwangsldufige Realisierung der ,,zu Gebote stehenden technischen Moglichkeiten® (Jo-
nas 1993: 83). Wenn Sozialrobotik die Implikationen ihrer Ndherungsweisen an Nut-
zung und Nutzer nicht explizit reflektiert und sich den Ambiguitdten und Unsicherhei-
ten integrierter lebensweltlicher Praxis nicht stellt, lauft sie Gefahr, nicht mehr als die

Erfillung dieses Imperativs zu sein.
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Gleichzeitig konnen die Bezugnahmen auf soziale Situationen und Nutzer in der Sozial-
robotik nicht nur als defizitdr beschrieben werden. Zum einen miissen die Bezilige im
Kontext der Bedingungen ihrer Praxis verstanden werden, die nun einmal die Reduktion
von Komplexitdt fiir die Ermoglichung der maschinellen Bearbeitung erfordert. Vor
dem genealogischen Hintergrund der Disziplin ldsst sich aulerdem eine zunehmende
Orientierung hin zu Anwendungskontexten beobachten. Die Zieltypik ,,Designen®, die
ihre Ziele in der gelungenen Integration in konkrete soziale Situationen definiert, ist
historisch gesehen eine neuere Bewegung, die vor allem erst durch den Kontakt mit
konkreten Lebenswelten auflerhalb der Werkstétten und Labore entstanden ist. Sie bil-
det einen idealisierten Bezugspunkt der Selbstverortungen, obwohl sie — zumindest im
Material dieser Studie — in der forschungspraktischen Umsetzung ein empirischer Son-
derfall bleibt. Aber auch in Projekten anderer Typik lieBen sich Praktiken beobachten,
die als verstehend und integrierend im Hinblick auf die Lebenswelten von Nutzerinnen
und Nutzung zu bezeichnen sind (vgl. Dok w_EUa). Wir werden solche héufig nicht
offiziellen Praktiken und ihre Rolle fiir den Forschungs- und Entwicklungsprozess im

nichsten Analyseschritt betrachten (vgl. V1.2).
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VI. Epistemische Praktiken und Instrumente der Sozialrobotik

Die Problemstellung der Sozialrobotik ist als ,,wicked problem* beschrieben worden
(I.): Die Aufgabe der Forschenden besteht in der Technisierung soziologisch gesehen
komplexer Phdnomene wie Mensch-Roboter-Interaktion in die (notwendigerweise) tri-
vialisierende und formalisierende Operationsweise der Maschinen (II.). Alltagsweltliche
Phinomene und Ausschnitte aus konkreten Lebenswelten geraten dabei — im Zusam-
menspiel mit oder als angestrebte Einsatzorte des Roboters — als epistemische Objekte
in den Blick. Damit beschreibt Rheinberger die Dinge, ,,denen die Anstrengung des
Wissens gilt (2001: 24). Es sind notwendigerweise verschwommene und vage Dinge,
deren Funktion, Strukturen und Erzeugung (noch) nicht klar sind (ebd.). Um die Eigen-
schaften dieser Objekte dingfest zu machen (Lettkemann 2014: 64), greifen Forschende
auf verschiedene Représentations- und Manipulationsinstrumente zuriick. In Rheinber-
gers Fillen sind das die Labore, Mikroskope und DNA-Sequenzierautomaten der Mole-

kularbiologie.

Die Sozialrobotik greift auf andere ,.,technische Objekte* — wie Rheinberger die Instru-
mentarien, Methoden und Theorien der Forschenden nennt — zuriick. Diese technischen
Objekte und die mit ihnen verbundenen Praktiken sind der Gegenstand dieses Kapitels.
Damit soll der Blick also nicht auf die Sozialroboter als resultierende Maschinen gerich-
tet werden, sondern auf die Frage, wie sich die Forschenden ihren sozialen Gegenstén-
den ndhern. Es geht um die Praktiken, mittels derer die widerstdndigen sozialen Gegen-
stainde handhabbar gemacht werden sollen. Diese Praktiken heilen hier epistemische

Praktiken, da sie die Erkenntnisobjekte und Methoden ihrer Konstruktion konstituieren.

Ein Modus der Auseinandersetzung wurde bereits im Rahmen der Zieltypik ,,Erfor-
schen® beschrieben: die Laboratisierung von sozialen Situationen und Effekten der
Mensch-Roboter-Interaktion. Die Kontingenz und Komplexitdt sozialer Situationen
wird hierbei reduziert, indem spezifische Ausschnitte sozialer Welten dekontextualisiert
und in laboratisierte Ordnungen gefasst werden (VI.1). In der Analyse werden aber auch
divergierende und zum Teil liberraschende Praktiken sichtbar. In die der Laboratisie-

rung entgegengesetzte Richtung wirkt eine Gruppe von Praktiken, die in der Nutzbar-
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machung von alltagsformigen Beobachtungen und Wissensbestéinden besteht. Lebens-
weltliche Erfahrungen der Forschenden werden zu Ressourcen fiir die Forschungs- und
Entwicklungsarbeit der Sozialrobotik (VI.2). Epistemisch ist auch eine dritte Form der
Handhabbarmachung zu nennen, die sich bei vielen Forschenden beobachten ldsst: Sie
inszenieren robotische Féhigkeiten und arbeiten damit selbst aktiv an Deutungen und

Imaginationen von Mensch-Roboter-Interaktion (VI.3).

Die sehr unterschiedlichen Praktiken lassen sich auf die Dimensionen ihres erkenntnis-
praktischen Charakters fiir den Umgang mit dem Sozialen hin befragen: Dabei werden
Wechselspiele zwischen erzeugenden und beobachtenden Praktiken in allen drei Grup-

pen sichtbar (VL.4).
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1. Praktiken der Laboratisierung des Sozialen

Robotikforschung findet zum Grofteil in so genannten ,,Laboren statt: Rdume, in de-
nen sich meist ein oder mehrere Roboter und mehrere vernetzte Computerarbeitsplétze
befinden. Knorr-Cetina und Kollegen wiirden wohl am ehesten von einem ,,Ringlabor*
(1988: 90) sprechen, weil der Zweck der raumlichen und sozio-technischen Aufteilung
darin liegt, dass mehrere Forschende gleichzeitig an netzwerkférmig bereitgestellten
Ressourcen teilhaben und Aufgaben bearbeiten konnen. Abgesehen von einzelnen An-
lassen wie einem ,,Tag der offenen Tiir* oder Vorfithrungen fiir Géste sind die Labore
geschlossen. Der Zutritt zu ihnen wird in der Regel tiber magnetische Schliisselkarten
geregelt; in manchen Fallen wird die Tiir aber offen gelassen, sobald der erste Mitarbei-
ter mit Schliisselkarte das Labor betreten hat (Feldtagebuch 03.05.2014). Die so etab-
lierte Grenze zwischen innen und auflen funktioniert nicht nur im Hinblick auf die Zu-

gangs- und Zugriffskontrolle zu den fragilen und teuren Robotern.

Das Labor ist in der Sozialrobotik nicht nur der Ort der Entwicklung, sondern auch eine
verrdumlichte Form epistemischer Praktiken. Als Laboratisierungen sollen hier Prakti-
ken beschrieben werden, die Mensch-Roboter-Interaktionen oder andere soziale Situati-
onen in einer kontrollierenden Art und Weise in epistemische Objekte liberfiihren, bei-
spielsweise durch Laborexperimente. Es handelt sich um Rekonfigurationen ,natiirli-
cher’ Ordnungen, durch die eine wissenschaftlich iiberpriifbare Realitét eigener Ord-
nung entsteht (Knorr-Cetina 2002: 45). Dabei isolieren Laboratisierungen soziale Fakto-
ren der Mensch-Roboter-Interaktion und leisten damit einen ermoglichenden Beitrag

sowohl fiir die Forschung an sich als auch fiir das sich konstituierende Feld.

Die Bedeutung und Verbreitung von Laboratisierungen wird an einem sich derzeit ab-
spielenden Konflikt iiber Kriterien guter Sozialrobotikforschung deutlich (1.1). Der
Blick auf die epistemischen Praktiken der Laboratisierung zeigt unterschiedliche For-
men der Zerlegung von Mensch-Roboter-Interaktion z.B. in Akzeptanzmalle oder Per-
formance-Malle. AuBlerdem ist die Wirkung der Laboratisierung nicht auf Labore be-
schrinkt (1.2). Trotz offensichtlicher Probleme an den Ubergingen zu ,,real world prob-
lems* sind Laboratisierungen das dominierende Erkenntnismittel, was durch ihre er-
moglichende, legitimierende und orientierende epistemische Funktion fiir das Feld er-

244



klaren lasst (1.3). Thre wesentliche Wirkung besteht in ihrer Fihigkeit der Bearbeitung
des zentralen Problems der Sozialrobotik, ndmlich der Reduktion von Komplexitéit und

Kontingenz sozialer Situationen (1.4).

1. ., Studying to build or building to study?

Laboratisierungen strukturieren das Feld der Sozialrobotik und seine wissenschaftlichen
Giitekriterien nachhaltig um. Dieser Prozess ldsst sich insbesondere im interdiszipliné-
ren Forschungsfeld HRI flachendeckend beobachten. Dort zeigt sich, dass standardisier-
te Evaluationsstudien und psychologische Laborexperimente — nicht unumstritten — zur
Voraussetzung fiir wissenschaftliche Veroffentlichungen innerhalb des Feldes gewor-

den sind.

Beispielhaft brachte das ein élterer Professor auf den Punkt: Es werde immer schwerer,
technische Papers auf Konferenzen zu platzieren. HRI honoriere psychologische Expe-
rimente und sauberes Testdesign mehr als das Bauen funktionierender Roboter. Es gebe
eine grofle Diskussion im Feld, ob man nicht sogar eine neue, eher technische HRI-
Konferenz in Leben rufen miisse, damit gute Robotik-Paper wieder akzeptiert werden,
was, so der Gespriachspartner, allerdings lacherlich sei (Feldtagebuch 08.04.2014). Ein
Doktorand aus dem Software Engineering war nach seinem ersten Besuch der zentralen
HRI-Konferenz in seinem Bild vom Feld Sozialrobotik nachhaltig irritiert. Er hatte sich
die Themen und Arbeitsweisen der Forscherinnen und Forscher auf der Konferenz ganz
anders vorgestellt. Als der erste Vortrag eine Laborstudie referierte, habe er sich noch
nichts dabei gedacht; als der zweite, dritte und vierte Vortrag aber so fortfuhren, war er
konsterniert. Auch zwei Monate spéter brachte er dieses Erlebnis noch mit deutlicher
Emphase zum Ausdruck: ,,What is the purpose of all these studies? I expected to see
some cool robots. We’re still engineers!* (Feldtagebuch 09.05.2015). Als ich mit seiner
Betreuerin einige Tage spéter tiber seine Beobachtung sprach, fasste sie das ebenfalls
als Konflikt im Feld: ,,There is a real clash going on in HRI, it’s social scientists versus
computer science people. AnschlieBend brachte sie den Kern des Konflikts in ihren
eigenen Worten auf den Punkt. Es gehe um die Frage, ob man forsche, um zu bauen,

oder baue, um zu studieren (Feldtagebuch 11.05.2015).

245



Dieser Konflikt ist Ausdruck des Erfolgs von Laborexperimenten in der zuvor eher
technikwissenschaftlich gepragten Robotik. Laboratisierungen liefern Daten, die die
Quantifizierung und Qualifizierung von Mensch-Roboter-Interaktion implizieren — zu-
nédchst unabhéngig von ihrer Geltung und ihrem Zustandekommen. Der Zugang zu Kon-
ferenzen und Publikationen der Sozialrobotik ist ohne empirische ,,user study®, eine
zumeist quantitative Evaluationsstudie, nur noch schwer moglich. Es reicht nicht mehr
aus, die Konzeption eines umgesetzten Roboters in einem ,technical paper zu be-
schreiben. Die Effekte und Effektivitit des Roboters oder einer seiner Komponenten auf

die Mensch-Roboter-Interaktion miissen methodisch belegt sein.

Die Gesprichspartner legten eine mogliche Reaktion auf den Erfolg dieser Gruppe epis-
temischer Praktiken nahe: die Einreichung von Verdffentlichungen nach verschiedenen
Gruppen im Forschungsfeld zu trennen. Eine der zentralen Fachzeitschriften, das Jour-
nal of Human-Robot Interaction, wendet diesen Behelf an und unterteilt ihr Inhaltsver-
zeichnis nach Beitrdgen aus den Gruppen ,,Robotics, Computer Science and Al und
,,Behavioral and Social Science*. ,Licherlich’ findet der zuerst zitierte Professor solche
Losungen vermutlich deshalb, weil sich daran eine (aus seiner Sicht unberechtigte) Ver-
schiebung der Machtverhéltnisse in der Sozialrobotik andeutet: Bislang waren sozial-
wissenschaftlich ausgebildete Forscherinnen und Forscher den Kollegen aus techni-
schen Disziplinen forschungspolitisch unterlegen, da letztere in der Regel die Forder-
gelder akquirierten. Damit ging auch eine Durchsetzungshoheit fiir die Relevanzkrite-
rien ,guter Forschung’ einher. Es ist aus dieser Perspektive also zunédchst iiberraschend,
dass Laborexperimente und quantitative Nutzungsstudien einen so groflen Erfolg im

Feld haben.

Der thematisierte Konflikt ,,studying to build vs. building to study* lasst sich zunichst
als ein Deutungskonflikt verschiedener Projekttypiken (z.B. ,,Bauen‘ vs. , Erforschen®)
interpretieren. Umstritten ist dabei die Frage, ob laboratisierende Forschung Ziel oder
Zweck der Entwicklung von Robotern sei. Betrachtet man diese Praktiken und ihre
Verwendung in der Sozialrobotik, so wird deutlich, dass die Interessen unterschiedli-
cher Forschergruppen und Herkunftsdisziplinen nicht der entscheidende Faktor sind, der

die Durchsetzung von Laboratisierungen begiinstigt. Es sind deren epistemische Eigen-
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schaften, die ihre weit verbreitete Anwendung als Giitekriterium und Maf3stab innerhalb

des Feldes befordern.

2. Objekte und Instrumente der Laboratisierung

Im Folgenden soll beleuchtet werden, wie die sozialen Gegenstdnde der Sozialrobotik
rekonfiguriert werden, um epistemischen Gewinn zu erzielen. Dabei werden unter-
schiedliche Kombinationen von Objekten und Subjekten — Roboter, menschliche Pro-
banden, Forschende —, Instrumenten und Konzepten sichtbar. Wie diese Kombinationen
Unterscheidungen zwischen innen und auflen, zwischen relevanten und irrelevanten,

beabsichtigten und messbaren Effekten treffen, ist Gegenstand der folgenden Beispiele.

Dabei soll auf Rheinbergers Unterscheidung von epistemischen Dingen und technischen
Dingen zuriickgegriffen werden (vgl. 11.1): Epistemische Objekte sind die Dinge, denen
das Interesse der Forscher gilt, also (erfolgreiche) Mensch-Roboter-Interaktion. Techni-
sche Dinge sind Instrumente, die die auf sie bezogene Forschungspraxis stabilisieren:
Sie betten die epistemischen Objekte in ,,iibergreifende Felder von epistemischen Prak-
tiken und materiellen Wissenskulturen® (Rheinberger 2001: 25) ein, ermdglichen ihre

Betrachtung dadurch erst, begrenzen sie aber auch in spezifischer Weise (ebd.: 26).

a) Emotionen mit FACS messen

,Emotionen haben als Faktor zur Gestaltung und Analyse von Mensch-Roboter-
Interkationen eine lange Tradition in der Sozialrobotik, wie sich an der kognitivisti-
schen MIT-Forschungslinie, z.B. durch Cynthia Breazeal, zeigt. Das ,,emotion system”
ihres Roboters Kismet (Breazeal 2003) wurde bereits erwéhnt (1.2.2). Dabei errechnete
das Programm aus sieben entwicklungspsychologisch abgeleiteten Grundkategorien
einen emotionalen Zustand des Roboters, der durch entsprechende Mimik ausgedriickt
wurde. Emotionen werden in dieser Art von Forschung als innere Zustinde (und die
Ubergiinge zwischen ihnen) aus einem mehrdimensionalen mathematischen Raum ope-

rationalisiert (Becker-Asano & Wachsmuth 2008).
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Geht es darum, diese Konstrukte in konkreten Experimenten zur Mensch-Roboter-
Interaktionen zu messen, dann muss die epistemische Strategie umgekehrt werden. Der
mathematischen Erzeugung muss eine quantifizierende Messung zur Seite gestellt wer-
den. Als tauglicheres Mittel als Fragebogen zur Selbsteinschdtzungen von Gefiihlen, die
teils sogar als Online-Test anhand von Bildern und Videos durchgefiihrt werden, gilt
das digitale Aufzeichnungs- und Annotationssystem Facial Action Coding System

(FACS):

BegriiBRungs-Emotionen
(Feldtagebuch 13.05.2014)

Im Rahmen eines Sozialrobotikprojekts soll eine Mensch-Roboter-Interaktion experimentell
getestet werden. Ziel der zu testenden Interaktion ist, dass ein Mensch beim Betreten des
Raumes vom Roboter erkannt und durch das Abspielen einer Audiodatei begrii3t wird, sobald
er dem Roboter das Gesicht zuwendet. Fir das Experiment betritt je ein Proband (meist Stu-
dierende des Professors) das Labor und werden — ohne zuvor davon zu wissen — vom Roboter
begrifit.

Verschiedene Aufzeichnungsgerdte kommen zum Einsatz: Zwei Videokameras auf Stativen
filmen die Szenerie, eine Motion Capture-Anlage registriert mittels Kameras an der Wand die
Bewegungen von Mensch und Roboter im Raum, auRerdem zeichnet ein Computer die Sens-
ordaten des Roboters (Sonar, zwei Mikrofone, taktile Sensoren im Kopf und an den Extremita-
ten, zwei Kameras im Kopf) auf. Hinzu kommen noch Beobachtungen durch die Experiment-
durchfiihrenden, die durch eine verspiegelte Scheibe das Experiment verfolgen kénnen.

Zur Auswertung wird eine Metrik zur Analyse von Emotionen anhand von Gesichtsausdriicken
verwendet. Das Kodier-System heif3t Facial Action Coding System (FACS). Damit werden die
beobachtbaren Bewegungen im Gesicht anhand der Videoaufnahmen erfasst. Einer der For-
scher, der sich als ,Coder” hat zertifizieren lassen, ordnet diese Bewegungen so genannten
JAction Units“ zu. Anhand dieser Annotation werden die emotionalen Ausdriicke der Probanden
dann interpretiert und damit die Qualitat der BegriiRung bestimmt.

FACS geht auf den US-amerikanischen Psychologen Paul Ekman zuriick (Ekman &
Friesen 1977; Hager et al. 2002). Es basiert auf der Annahme, dass Mimik und die ihr
zugrunde liegenden Emotionen in ihren Grundziigen anthropologisch universell sind.
Mimik ist demnach gewissermaflen ein ,Gesichtsaffekt-Programm’, das direkter Aus-
druck der Emotionen eines Menschen ist. Mittels FACS werden die Bewegungen der 98
Gesichtsmuskeln in 44 so genannten Action Units kodiert, die wiederum den Grunde-
motionen zugeordnet sind.*’ Dies, so die Annahme, ermoglicht den Schluss auf die hin-
ter dem Ausdrucksverhalten liegenden Befindlichkeiten. Die Zuordnung der Gesichts-
ausdriicke (leicht gekrduselte Nasenwurzel, gehobene/gesenkte Mundwinkel, Augen-

brauen etc.) basiert auf Datenbaken von zehntausenden Bildern von Gesichtsausdriicken

8 Eg gibt dabei sowohl einzelne Muskeln, die verschiedene AUs hervorrufen als auch AUs, fiir deren
Entstehung mehrere Muskeln notwendig sind.
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aus interkulturellen Vergleichsstudien, die den universellen Charakter der Zuordnung
ermoglichen sollen. Eine Variante der Methode (samt zugehoriger Software) stellt nur
auf die Action Units ab, fiir die der empirisch nachweisbare Zusammenhang von Ge-
sichtsaffekt und Emotion besonders grof} ist. Es wird empfohlen, dass zwei Coder un-
abhéngig voneinander die Videosequenzen ,,scoren®, um ein reliables Ergebnis zu erhal-

ten.

Die Zurechnung von Emotionen anhand des Gesichtsausdrucks ist innerhalb einer hypo-
thesenpriifenden Forschungslogik des Experiments plausibel und reliabel. Experimente
mit FACS versuchen, subjektive Verzerrungen zu minimieren und ein komplexes Phi-
nomen wie ,,Emotion* auf iiberpriifbare und reproduzierbare Mafle (Videos von Ge-
sichtsausdriicken) einzugrenzen. Ziel des Einsatzes in diesem Experiment ist, die emo-
tionale Qualitdt unterschiedlicher BegriiBungssequenzen fiir die Probanden zu testen.
Anhand ihres Gesichtsausdrucks wird analysiert, wie gut ihnen die BegriiBung gefallen
hat, oder ob sie z.B. als inaddquat oder unnatiirlich empfunden wurde. Dieses For-
schungsinteresse lésst sich der weit verbreiteten ,,Akzeptanzforschung® zurechnen: Da-

bei werden die Effekte robotischen Verhaltens auf menschliche Nutzer getestet.

Allerdings werden die damit einhergehenden Implikationen selten reflektiert. Das be-
trifft zum einen die Ebene der Anwendung und Durchfiihrung: Dort werden methodi-
sche Mingel der Durchfiihrung wie die das unzureichende Sampling der Probanden
(Studierende aus einem Robotik-Zusammenhang) und das Abweichen von der Empfeh-
lung, das Material zweimal codieren zu lassen, nicht hinsichtlich ihrer Auswirkung auf
das Experiment thematisiert. AuBerdem wird das Verfahren als solches schon als objek-
tiv betrachtet, obwohl die entscheidenden Schritte — die Annotation und die Interpretati-
on — zwangsldufig durch menschliche Coder geschehen. Die Selektivitdt und Kontextu-
alitdt ihrer Entscheidungen werden nicht Teil der Darstellungen der Ergebnisse. Das

Verfahren selbst wird also zu einer black box (Passoth & Wehner 2013: 8).

Zum zweiten wird in der Anwendung von FACS das technische Instrument hiufig
félschlich synonym zum Erkenntnisobjekt verstanden. FACS erfasst nicht den Erle-
bensgehalt einer Emotion — was aber den wesentlichen Inhalt der Bedeutung des Wortes

darstellt. Dieser Hinweis scheint methodologisch vielleicht trivial. Aber genau der da-
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mit einhergehende reduktionistische Fehlschluss lédsst sich in Vortrdgen und Veroffent-
lichungen der oben beschriebenen Art beobachten: Es werden Standbilder aus den Vi-
deos vorgefiihrt, auf denen per Einblendung die annotierten Muskelgruppen farbig mar-
kiert sind. Die anhand dieser mimischer Mikrosequenzen gescoreten Werte und deren
statistische Analyse werden dann zum Beleg, dass bestimmte BegriiBungsformen dem
Nutzer gefallen, ihn dngstigen etc. (Feldtagebuch 23.04.2014). FACS sammelt zwei-
felsohne empirische Hinweise fiir solche Aussagen; es bleibt aber ein Instrument der
Messung und nicht das eigentliche Erkenntnisobjekt. Dieses — das Gefiihl und die Ak-
zeptanz eines Nutzers — ldsst sich in diesen laboratisierten Bedingungen, ohne den Kon-
text der angestrebten Nutzung, nicht herstellen. Das Testsetting ist nicht der zu vermes-

senden Welt entnommen, sondern ein Vorgehen eigener Logik.

FACS bietet als Netzwerk aus Aufzeichnungs- und Annotationssystem samt kommerzi-
eller Software und Zertifizierungskursen gut aufeinander abgestimmte Moglichkeiten
fiir Testdesign und Systemgestaltung. Die zugrunde liegende These, dass Emotionen als
duBerlich ablesbarer Ausdruck von inneren Zustédnden ein Kriterium sozialer Interaktion
sind, ermdglicht eine Reihe von Bezugnahmen und liefert eine entwicklungsleitende
Metapher. Sie kann wie in Forschungen zu (computeranimierten) virtuellen Agenten
auch umgekehrt werden: FACS dient dann zur Hervorbringung von Gesichtsausdrii-
cken, die menschliche Nutzer eine glaubhaftere Interaktion ermdoglichen soll. Dabei
konnen der Begriff ,,Emotion” und die Idee seiner Funktion fiir soziale Interaktion so
unterschiedliche Forschungsfelder wie Cognitive Neuroscience und eine psychologi-
sche HCI zumindest auf einer rhetorischen Ebene in einem Forschungsprojekt vereinen,
indem zum einen die kognitive Modellierung von Emotionen im Hirn untersucht wird,
und zum andern die Effekte von durch FACS generierten Gesichtsausdriicken gemessen
werden (Forschungstagebuch 05.06.2013).

Die damit einhergehende Zuspitzung des Emotionsbegriffs wird vor diesem Hinter-
grund gewissermaflen in Kauf genommen, so sie denn methodologisch iiberhaupt be-
wusst wird: Ein mimischer Affekt umfasst nicht den Erlebensgehalt einer Emotion auf
Nutzerseite und ist als isolierter Effekt auch nicht ohne weitere Studien auf Mensch-

Roboter-Interaktionen in anderen Kontexten {ibertragbar.
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b) Performance anhand Tasks messen

Andere Laboratisierungsprozesse messen nicht die Effekte am menschlichen Nutzer,
sondern das Zusammenspiel von Menschen und Robotern anhand von Tasks. Diese
Formen der Zerlegung von Handlungseinheiten sind bisher als Ubersetzungen von
Handlungsketten in Subeinheiten und technische Probleme besprochen worden (vgl.
V.4.3), sie tragen aber auch eine epistemische Funktion in sich. Durch die Zerlegung in
abgrenzbare Einheiten beobachtbaren Verhaltens erméglichen sie die vergleichende
Messung der Performance. Insbesondere in der anwendungsbezogenen Forschung
kommen dabei Metriken und Maf3e aus anderen epistemischen Kontexten, z.B. aus der
klinischen Psychologie oder der Usability-Forschung, zum Einsatz. Einige Autoren im
Methodendiskurs der Sozialrobotik plddieren fiir Sozialrobotik-spezifische Malle, die
sich an der ,.task effectiveness* der Mensch-Roboter-Interaktion orientieren sollen (zum
Uberblick Steinfeld et al. 2006). Fiir die Frage nach Laboratisierungsprozessen ist dabei
interessant, wie die Mensch-Roboter-Interaktion in solchen task-orientierten Perfor-

mance-Tests operationalisiert wird.

Olsen & Goodrich (2003) schlagen beispielsweise eine Metrik aus fiinf Kernmal3en vor,
die vor allem die Freisetzung menschlicher Zeit messen: Die Interaktion wird dabei in
zwei Faktoren darauthin gemessen, wieviel Aufwand sie fiir den menschlichen Anwen-
der verursacht und wie effektiv sie ist — gemessen an Fehlerrate und Zeit. Aullerdem
wird die Autonomie der Aufgabenerledigung durch den Roboter zur Messung der Ef-
fektivitdt herangezogen. Anhand dessen wird ein Verhiltnis zwischen notwendiger
Aufmerksamkeit des menschlichen Nutzers fiir die Mensch-Roboter-Interaktion und
daraus resultierender ,,freier Zeit™ abgeleitet (ebd.: 4).

Die Formulierung dieser Mafe und ihrer Operationalisierungen diente insbesondere in
der frithen Formierungsphase des Feldes als Vorschlag fiir Standardisierungen von
Mensch-Roboter-Interaktion. Auch wenn sich bis heute keine verbindlichen Metriken in
der Sozialrobotik durchgesetzt haben, verdeutlichen die beobachtbaren Methodendis-
kurse weiterhin den Wunsch danach. ,, Task effectiveness“—Metriken bieten sich dafiir
an, da sie technische und menschliche Leistungsfihigkeit in ein messbares Verhéltnis

setzen. Aullerdem erleichtert das Diskretisieren (vgl. I11.2) von Handlungen in Einheiten
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und messbare Faktoren im Umkehrschluss die rechentechnische Herstellung derselben.
Die epistemische Funktion der Laboratisierung durch Tasks besteht auf dieser for-
schungspraktischen Ebene in der Schaffung eines gemeinsamen Instrumentariums zum

methodisch gestiitzten Vergleich der Erkenntnisobjekte.

An einer Beobachtung aus einem Projekt der Typik ,,Bauen* lésst sich zeigen, dass die-
se Form der Laboratisierung vergleichend wirken mag, aber deswegen nicht zwingend

das epistemische Objekt Mensch-Roboter-Interaktion erfolgreich bestimmt:

Wegabschneiden
(Feldtagebuch 13.04.2013)

Zwei Doktoranden arbeiten gemeinsam an der Konzeption und Umsetzung eines Modells zur
Navigationsplanung in natirlichen Umgebungen. Wesentliche Aufgabe dieser automatischen
Pfadplanung ist die Kollisionsvermeidung bei der Begegnung mit Menschen.

Das Modell fur das automatische Ausweichverhalten soll dabei anhand von ,natirlichen Daten’
von Fulgéngern durch maschinelles Lernen errechnet werden. Dazu werden Experimente
ausschlieRlich mit menschlichen Probanden durchgefiihrt, bei denen diese im Rahmen ver-
schiedener Spiele immer wieder ihre Wege kreuzen muissen. Eine Motion-Capturing-Anlage
filmt die Begegnungen und errechnet aus den Trajektorien der zuriickgelegten Strecken und
des Ausweichverhaltens ein Modell ,kooperativen Ausweichens®. Das Modell berechnet den
eigenen Pfad und den angenommenen Pfad des Gegenlbers und entwirft dabei fortlaufend je
zwei Ausweichwege (einen rechts herum und einen links herum), die je nach Verhalten des
Gegenlbers gewahlt werden.

Die Performance des Modells soll in einem Experiment mit menschlichen Probanden (Freunde
und Kollegen der Forschenden) getestet werden. Dabei haben die einzelnen Probanden die
Aufgabe, in dem etwa 10 x 10 Meter groflen Raum auf den Roboter zuzulaufen. Der in der
anderen Ecke startende Roboter soll anhand des Modells dann ausweichen. Zum Erstaunen
der Forschenden scheitert das Experiment — allerdings nicht an der Funktionalitdt des Modells.
Stattdessen zeigt sich, dass die menschlichen Probanden oft schon nach dem ersten Durchlauf
beginnen, den Roboter zu testen. Sie schneiden ihm den Weg ab, und verunmdéglichen das
.kooperative Verhalten“ so weit, dass das erfolgreiche Ausweichen des Roboters — zumindest
in diesem ersten Experimentdurchlauf — nicht nachgewiesen werden kann.

Die Operationalisierung der Aufgabe ging von beidseitig kooperativem Verhalten aus,
das durch die menschlichen Probanden einseitig gebrochen wurde. Die Probanden ver-
hielten sich gegeniiber dem Roboter anders als gegeniiber ihren Mitmenschen im ersten
Experiment, weil sie dessen Verhalten nicht erwarten und ihm auf den Grund gehen
wollten: Sie explorierten die Mensch-Roboter-Interaktion, um sie zu verstehen, auszu-

probieren und ggf. auch zu manipulieren. **

8 Forschende aus der Sozialrobotik sind mit dem Phinom auch ,,in freier Wildbahn“ konfrontiert. Dort
spitzt es sich auch bis hin zu Beschddigungen an den Maschinen zu. Ein Aufsatz, der die Erfahrungen
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Der Modellierung des Ausweichverhaltens lag die These der Konvergenz in der Durch-
fithrung der Aufgabe durch die Menschen und den Roboter zugrunde. Wenn das Modell
menschliches Ausweichen erfolgreich berechnet, ldsst es sich auch auf den Roboter
iibertragen. Diese Gleichsetzung im Hinblick auf das Erkenntnisobjekt ist den vorge-
schlagenen Instrumenten von Performance-Tests hdufig implizit. Der zugrunde liegende
Fehlschluss ist ein epistemisches Merkmal dieser Form von Laboratisierungen. Tasks
stellen auf quantifizierbare, scheinbar objektive Ziele wie gelingendes Ausweichen ab
und modellieren ihr epistemisches Objekt, die Mensch-Roboter-Interaktion, dabei in-
addquat reduktionistisch. Methodisch gesehen liee sich das beobachtete Scheitern an
Ubergiingen zum echten Nutzerverhalten auch als Ausgangspunkt neuer Forschungen
und eines verdnderten Verstindnisses der Mensch-Roboter-Interaktion nutzbar machen
(vgl. VL.2). Fiir task-orientierte Performance-Tests in der Sozialrobotik muss allerdings

eine ungebrochene Beliebtheit dieser universalisierenden Annahmen konstatiert werden.

¢) Laboratisierungen aufserhalb des Labors

Labore sind nicht die einzigen Orte von Laboratisierungen (vgl. Shapin 1988). Die
Uberginge und Vermittlungen zwischen ,echter Welt’ und ,laboratisierter Welt® diffe-
renzieren sich beim Blick auf die epistemischen Praktiken der Sozialrobotik in ver-
schiedene Erscheinungsformen aus (vgl. VI.2). Ein anschauliches Beispiel dafiir sind
die unterschiedlichen Arten von Laboren.

Zum einen existieren rein technische Labore, die der Koordination von Arbeit und For-
schenden im Sinne des Funktionieren des Roboters dienen (z.B. Fall ,,Hand Over®). Sie
bestehen aus Computerarbeitsplédtzen, einer Netzwerkinfrastruktur und der robotischen
Plattform. Die meisten Labore weisen aber zumindest rund um die verkorperte Platt-
form eine Reihe von Requisiten der angestrebten Mensch-Roboter-Interaktion auf. So
steht beispielsweise im Labor von Prof w_USD ein kleiner Tisch vor dem Roboter, auf
dem unterschiedliche Haushaltsgegenstinde (Flussigwaschmittel, Besteck, Pflegepro-
dukte) ausgebreitet sind. Vor dem Whiteboard des Labors liegen auflerdem ein Staub-

wedel und ein Schwamm, die durch eigens angefertigte Kunststoffabdeckungen fiir den

aus dem Einsatz eines Roboters in einem 6ffentlichen Museen zusammenfasst, trifft die erniichterte
Aussage: ,,people are basically destructive™ (Willeke et al. 2001: 516).
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Robotergreifer gut zu fassen sind. Einen Schritt ndher an der Nachbildung von Alltags-
welten sind Szenariolabore, von denen wir eines in der Fallbeschreibung ,,1. Nutzertest
Heimassistent™ kennengelernt haben (vgl. V.4.3). In diesen Fillen werden einzelne
Réume der Forschungseinrichtung (zumindest tempordr) so hergerichtet, dass sie als
Ersatz fiir eine hiusliche Wohnsituation dienen konnen. Teilweise werden dafiir auch
Réume und Mobiliar genutzt, das die Forschenden sonst selbst benutzen, wie das Hin-
weisschild ,,Inhalt privat* am Kiihlschrank des Testsettings gezeigt hat (Feldtagebuch
27.08.2015). Insbesondere in Forschungsprojekten zu ,,Ambient Assisted Living“-
Technologie hat sich zudem eine weitere Form von alltagsnahen Laboren entwickelt:
Die Forschungsgruppen bauen ganze Wohnungen oder Hauser auf dem Hochschulge-
lande nach und statten diese mit Sensoren aus, um eine ,,Wohnung der Zukunft zu si-
mulieren. Die Einrichtung dieser kiinstlichen Alltagswelten orientiert sich dabei an ech-
ten Wohnsituationen und wird auch mit Mobeln und Produkten aus dem Einzelhandel
ausgestattet. Phianotypisch besteht der einzige Unterschied darin, dass in diesen Woh-
nungen — aufler zu Testzwecken — niemand lebt. Experimente in echten Wohnungen
wurden im Rahmen dieser Studie nicht beobachtet. Stattdessen sind 6ffentliche Orte wie

Universititsgebdude oder Museen oft der erste Einsatzort auerhalb von Laboren.

Laboratisierungen finden aber auch in diesen konkreten Alltagswelten statt, also wenn
die Forschenden die eigens geschaffenen Ausschnitte von Alltagswelten verlassen. Mit
dem aufwendigen Testdesign von ,,Pflegeassistent und der damit beabsichtigten Im-
plementierung der Roboternutzung in den Pflegealltag wurde bereits ein Beispiel dafiir
vorgestellt (V.4.2). Durch verschiedene Maflnahmen (Abstimmung der Dienstplédne mit
dem Testdesign; Anwendung als ,,Intervention® in Pflegeroutine) wurde dabei ein labo-
ratisierender Zugriff auf die alltagsweltliche Praxis ermoglicht: Kontingenzen der
Mensch-Roboter-Interaktion und methodisch storende Einflussfaktoren der avisierten

Lebenswelt Pflegeheim wurden dadurch reduziert.

Ein dhnlich lautendes Beispiel aus der Literatur ist die Studie von Ala¢ und Kollegen
iiber die Arbeit eines Entwicklungsteams in einer Vorschule (2011). Die Forschergrup-
pe war sehr interessiert daran, ihren Roboter in alltdglichen Aktivitdten der Kinder, ihrer
Erzieher und Eltern zu beobachten. Die Entscheidung, in den angestrebten Anwen-

dungskontext zu gehen, wurde explizit getroffen, um einen besseren Roboter zu entwi-
254



ckeln, als Laborstudien es erlauben. Die Forschenden verstanden die Besuche in der
kooperierenden Vorschule auch nicht als Test, Evaluierung oder Validierung, sondern
eher als wiederkehrende Designworkshops mit echten Nutzern. Durch ihre teilnehmen-
de Beobachtung an diesen Besuchen und dem weiteren Entwicklungsprozess konnte
Alac allerdings zeigen, dass die Forschenden dabei zum einen eine sehr interaktive Rol-
le einnahmen und wesentlich zur Belebung des Roboters als sozialem Agenten beitru-
gen (vgl. VLI.3). Zum anderen wurde dabei deutlich, dass die laboratisierenden Funktio-
nen einzelner Designentscheidung auch in der nicht-kiinstlichen Alltagswelt wirksam
waren. So bestand die wichtigste Interaktionskomponente des Roboters in einem an
seinem Torso befestigten Touch-Screen. Ala¢ rekonstruierte, dass die Entscheidung fiir
den Bildschirm als Ein- und Ausgabemodalitit deswegen fiel, weil dieser die Mensch-
Roboter-Interaktion in spezifischer Weise messbar machte. Der Effekt der Mensch-
Roboter-Interaktion mit den Kleinkindern sollte anhand von Lernspielen gemessen
werden, die auf dem Bildschirm ausgefiihrt wurden. In mehreren misslingenden Feld-
versuchen mit dem Roboter zeigte sich, dass die Idee der bildschirmbasierten Interakti-
vitdt mit dem Roboter von den Kleinkindern nicht angenommen wurde. Stattdessen hat
sie die soziale Situation der Nutzung in diesem Kontext, durch mehrere Kinder gleich-
zeitig, sogar eher behindert. Dennoch blieb die bildschirmbasierte Interaktion aufgrund
ithrer epistemischen Eigenschaften — einfach hypothesenpriifende Daten liefern zu kon-

nen — Kern der angestrebten Mensch-Roboter-Interaktion.

3. Epistemische Funktionen fiir das Feld

Der Erfolg der Verbreitung laboratisierender Wissens- und Handlungsformen in der
Sozialrobotik ist in dieser Studie im Hinblick auf die epistemischen Traditionen des
Feldes Robotik als nicht zwangsldufig, sondern sogar als unwahrscheinlich gekenn-
zeichnet worden (1.1). Dass sie dennoch — und trotz beobachtbarer Dysfunktionalititen
im Ubergang zur konkreten Verwendung — mit einem nicht zu unterschitzenden Auf-
wand betrieben werden, verweist darauf, dass diese epistemischen Praktiken einen er-
moglichenden Charakter fiir die Forschung haben. Bevor also die epistemischen Impli-

kationen fiir den Gegenstandsbereich der Sozialrobotik analysiert werden (1.4), sollen
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im Folgenden die epistemischen Funktionen der Laboratisierungen fiir Sozialrobotik als

Forschungsfeld zusammengefasst und diskutiert werden.

Die erste und grundlegende Funktion laboratisierter Ordnungen besteht in der Reduktion
technischer Storungen. Sie ermoglichen die Produktion von Daten und Wissen auch
unter Bedingungen des eingeschriankten Funktionierens der Roboter (vgl. 1.1.1). Insbe-
sondere Forschungsprototypen sind iiber weite Strecken des Entwicklungsprozesses
storanfillig. Fiir Einsdtze im eigentlichen Feld sind die meisten robotischen Plattformen
erst am Ende eines mehrjéhrigen Projektzyklus’ robust genug. AuBerdem erlauben La-
borexperimente auch die Verwendung technisch weniger komplizierter Roboter. Geht
es um einen vergleichsweise schnellen Test von Effekten eines bestimmten Parameters,
zum Beispiel der Stimmhohe auf die Akzeptanz des Roboters, konnen konfektionierte
Plattformen wie der bereits mehrfach erwdhnte Nao zum Einsatz kommen. Etwa ein
Viertel der im Rahmen dieser Studie beobachteten Projekte arbeitet mit solchen ver-

gleichsweise unkomplizierten Plattformen.

Experimentelle Studien erzeugen zweitens Legitimation. Die aus Laboratisierungen
gewonnen Daten implizieren die Figur des ,austauschbaren Beobachters* (Daston
2003), die kontextindifferente Geltungsbedingungen von Aussagen suggeriert und sich
leichter in andere epistemische Dominen transferieren ldsst. Die Ergebnisse von Labo-
ratisierungen einer angestrebten Mensch-Maschine-Interaktion konnen so als Legitima-
tion eines Modellierungsparadigmas funktionieren (wie in der Fallbeschreibung ,,Aus-
weichen® angestrebt wurde). AuBBerdem konnen die Ergebnisse von Laboratisierungen
auch gegeniiber Anspruchsgruppen der Forschung, wie Forderinstitutionen, Kooperati-
onspartnern, Nutzern oder ,Offentlichkeit’ legitimierend wirken.

Damit erfiillen Laboratisierungen die organisatorischen Bedingungen von Forschungs-
zielen in besonders addquater Art und Weise (vgl. V.1). Die Form der Organisation von
Forschung (und ihrer Evaluation) beeinflusst den Stellenwert von Laborexperimenten
also erheblich. Nur wenige Forscher und Forscherinnen arbeiten mit unbefristeter Ein-
stellung oder langfristiger Finanzierung (etwa in einem zehnjihrigen Programm). In der
Regel miissen Sozialrobotik-Projekte deshalb in kleinere Schritte zerlegt arbeiten, um
(Einzel-)Finanzierungen zu erhalten. Um die Chance auf einen positiven Bescheid zu

erhohen, muss das wissenschaftliche Problem dabei jeweils gut definiert — also abge-
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grenzt, nachvollziehbar und bearbeitbar — sein. Standardisierte Laborexperimente sind

dabei eine praktikable Einheit des wohldefinierten Problems.

Drittens funktionieren Laborexperimente und ihre Ergebnisse als Orientierung im hete-
rogenen Feld. Auch wenn sie sich nicht als verbindliche Standards durchsetzen, dient
das diskursive Aushandeln gemeinsamer Metriken, Relevanzkriterien und Vergleichs-
werte der Erhohung der Erwartungssicherheit in der Produktion von Wissen. Das ldsst
sich an der Diskussion tiber die Vergleichbarkeit von Veroffentlichungskriterien beson-
ders gut beobachten. An diesem Problem aus dem epistemischen Lebensraum der For-
schenden (Felt 2009) nahm die Beobachtung der Laboratisierungen auch ihren Aus-
gang: Die grofBte Schwierigkeit beim Schreiben wissenschaftlicher Paper sei, dass Kri-
terien der Bewertung schwer vorauszusehen seien (Feldtagebuch 09.05.214). Der be-
schriebene Konflikt ,,studying vs. building® kann in dieser Lesart als Begleitgerdusch
eines Implementierungsprozesses gedeutet werden. Dass die Hervorbringung der Er-
gebnisse von Laborexperimenten vor allem der Orientierung im Feld dient, deutet fol-

gende Episode an:

Gute Ergebnisse
(Feldtagebuch 13.05.2013)

Waéhrend des wochentlichen Lab-Meetings berichtet eine Mitarbeiterin mit Post Doc-Status von
einem Paper, das sie bis zur Einreichungsfrist dieser Woche Freitag fertig schreiben mdchte.
Sie moéchte vom Forschungsgruppenleiter wissen, ob die Werte, die ihr Algorithmus im Test
ausgibt, gut genug sind, damit die Einreichung angenommen wird.

Sie beginnt zu erklaren, dass der Algorithmus die Blickrichtung von (aufgezeichneten) Testper-
sonen vorhersagen solle. Die Ergebnisse des Algorithmus wiirden anschlieRend mit den
durchschnittlichen Ergebnissen menschlicher Partizipanten verglichen. Der Wert liege bei etwa
50 %, sage also halb so gut wie ein Mensch voraus, wohin eine Person als nachstes schaut.
Der Professor fragt nach, wie viele Klassen [ein Strukturmerkmal von objektorientierten Pro-
grammiersprachen; die Anzahl unterschiedlicher Datentypen, die dabei prozessiert werden]
das Programm hat. Die Mitarbeiterin antwortet, dass es neun Klassen seien, woraufhin der
Professor zufrieden ist. Ein zweiter Wert beziehe sich auf die Vorhersage sprachlichen Verhal-
tens; dieser liege allerdings nur bei 30 %. Auch das sei “worth reporting” sagt der Professor
und figt als Hinweis an: Wenn man mdéchte, dass der Wert 50 oder 60 % sei, kdnne man ja
einfach aus neun Klassen finf machen; das wiirde die Ergebnisse automatisch verbessern.

Die Ergebnisse des Laborexperiments dienen in diesem Gespriachsausschnitt in doppel-
ter Hinsicht dem orientierenden Vergleich. Einerseits werden sie mit menschlichen
Testergebnissen verglichen, die im selben Experiment erhoben wurden. Der fiir die For-

schenden in diesem Laborgespriach wichtigere Vergleich ist allerdings andererseits der

257




zu anderen Ergebnissen. Der Forschungsgruppenleiter, selbst Reviewer von Artikeln,
Herausgeber einer Fachzeitschrift und Organisator einer internationalen Konferenz,
kann dieses Vergleichswissen zur Verfligung stellen. Die im Experiment produzierten
Ergebnisse werden dabei an einer informellen Marke gemessen, deren auch noch so
geringe Uberschreitung der Professor ,,berichtenswert” nennt. Um diese Marke zu errei-
chen oder zu tiberschreiten, bietet er zudem die Strategie an, die Ergebnisse insofern
anzupassen, als durch das Zusammenziehen verschiedener Objektklassen ein statistisch
besserer Wert entstiinde. Diese Hinterbithnen-Verhandlung dariiber, was ein gutes Er-
gebnis ist, hat in diesem Fall nicht nur eine legitimatorische Funktion im Sinne des
Nachweises der Leistungsfidhigkeit des Algorithmus, sondern auch eine abstimmende,
orientierende Funktion im Hinblick auf Giitekriterien innerhalb des interdisziplindren

Feldes.

Diese drei Funktionen lassen sich im Kontext des von Knorr-Cetina (1988, 2002) und
anderen Laborstudien herausgearbeiteten Alltagspragmatismus von Hochtechnologie-
forschenden erkldren. Das wissenschaftliche Handeln in den komplexen und kompli-
zierten Anordnungen aus Gerétschaften, Forder-, Forschungsinstitutionen und zuneh-
mend auch medialen Vermittlungen bevorzugt eine bestimmte Form von Verfahren und
Ergebnissen: Laboratisierungsprozesse, die eine erhohte Erwartungssicherheit im Hin-
blick auf die eigene epistemische Arbeit gewihrleisten sollen.

In der Wissenschaftssoziologie wurde dariiber gestritten, ob die Art der hier aufgefiihr-
ten Faktoren im Wortsinne ,,epistemisch®, also die Erkenntnis betreffend, sind, oder
eher notwendige Randbedingungen von Forschung als einer menschlichen Alltagspraxis
unter vielen (Hitzler & Honer 1989). Die Praktiken und Instrumente der Laboratisierung
in der Sozialrobotik lassen sich durchaus als epistemisch bezeichnen, weil sie ihre Er-
kenntnisobjekte formen. Sie treffen meist unreflektiert Selektionen dariiber, was mit

thnen (nicht) gesehen werden kann, wie im Folgenden deutlich werden wird.

4. Zwischenfazit: Laboratisierung als Komplexitdtsreduktion

Es wurde gezeigt, dass das epistemische Paradigma von Laboratisierungsprozessen in

der Kontrollierbarkeit der Erkenntnisobjekte besteht. Um die Kontrolle iiber diese und
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die Prozesse ihrer Hervorbringung zu erhohen, werden die Erkenntnisgegenstinde —
hier die Mensch-Roboter-Interaktion und die sozialen Situationen der Verwendung von
Robotern — rdumlich und zeitlich isoliert und aus ihrem Kontext gelost (Knorr-Cetina
2002: 46). Diese Prozesse lassen sich in Projekten unterschiedlicher Zieltypiken und
wissenschaftlicher Paradigmen beobachten. Sie treten nicht nur in der Sozialrobotik auf,
die per definitionem einen abstrahierenden und universalisierenden Zugriff auf Soziali-
tat hat, z.B. bei der Modellierung menschlicher Kognition in auf Robotern umgesetzter
Software. Sie sind auch zu beobachten, wenn das primére Ziel des zu entwickelnden
Roboters lautet, moglichst praktisch in konkreten Situationen mit Menschen zu intera-
gieren. Obwohl die Kriterien ,,guter Robotik* in beiden Ansitzen stark divergieren, be-

dienen sie sich derselben Praktiken, um ihre Forschung zum Funktionieren zu bringen.

Diese zunichst kontraintuitive Verbreitung der Laboratisierungsprozesse — als nicht-
traditionelle epistemische Mittel der Ingenieurwissenschaften und kontrdr dem Ziel,
aullerhalb von Laboren zu funktionieren — erkldrt sich aus zwei wesentlichen Funktio-
nen der epistemischen Eigenschaften der Laboratisierung. Auf einer forschungsprakti-
schen Ebene ermdglichen sie zundchst die Handhabbarmachung des Erkenntnisgegen-
stands Mensch-Roboter-Interaktion, sowohl auf der Ebene einzelner Projekte als auch
als Relevanzkriterien aushandelndes Feld. Auf einer erkenntnistheoretischen Ebene er-
moglichen die Instrumente und Praktiken der Laboratisierung die Formalisierung der
Mensch-Roboter-Interaktion im Sinne der computationalen und ingenieurwissenschaft-
lichen Mittel der Forschenden, wie sich am Beispiel FACS zeigen lésst. Erst als diskrete
Zustinde werden Emotionen fiir Analyse und Herstellung zugénglich (Suchman 2007:
233). Die Wissenschaftsgeschichte dieser Diskretisierung von Emotionen in Tabellen
und Kurven geht bis ins 19. Jahrhundert zuriick (Dror 2001). Das Ziel, klare und ab-
grenzbare Emotionen zu messen und zu produzieren, fithrt zur beschriebenen techni-
schen Konfiguration von Emotionen. FACS ist dabei mehr als eine Analysemethode. Es
handelt sich um ein Instrumentarium aus Kameras, Software, menschlicher Interpretati-
on und einer maschinistischen Metatheorie. Zusammengenommen abstrahieren sie von
Emotionen als Erfahrungen eines (menschlichen) Subjekts auf die regelgeleitete Her-
vorbringung von Emotionen und ihrer Ablesbarkeit an der Korperoberfldche. Laborati-

sierungen kann man deswegen als eine Reaktion auf die ,,complexity gap“ (Meister
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2014: 119) zwischen alltdglichen Lebenswelten und Robotik sehen: Sie sind sind Mittel

zur Reduktion von Komplexitdit und Kontingenz sozialer Situationen.

Komplexititsreduktionen sind im Problemlosungshandeln der Sozialrobotik als Tech-
nikwissenschaft notwendig (vgl. II.). So erkldren sich die in der Roboterentwicklung
immer wieder anzutreffenden ,,nivellierende[n] Reduktionismen* (Bohle 2014). Aller-
dings schaffen diese eine Wirklichkeit eigener Geltung, in der das technische Instru-
ment der Messung, wie FACS, filschlich als synonym zum Erkenntnisobjekt verstanden
wird. Die implizite Gleichsetzung von Erkenntnisobjekt und vorgeschlagenen Instru-
menten lieB sich auch in den Performance-Tests beobachten. FACS ist als Instrument so
starr, dass es nur der Replikation standardisierter Effekte dienen kann (Rheinberger
2001: 84). Das grofte methodische Problem® der beobachteten Laboratisierungen ist
also ein methodologisches: Der Grad ihrer Addquatheit fiir die Bearbeitung von
Mensch-Roboter-Interaktion in konkreten sozialen Situationen ist zunichst vollkommen

unklar.

Stattdessen wird die Mensch-Roboter-Interaktion in eine translokale, isolierte Ordnung
iiberfiihrt, die in eigens dafiir eingerichteten Rdumen unter Einsatz audiovisueller Auf-
zeichnungs- und Analysegerite hergestellt wird. Dabei werden formalisierte Zeichen-
systeme angewandt, die die Leistungen der Forschenden, wie Annahmen, Interpretatio-
nen und Inszenierungen, verdecken. Die Forschenden verstehen sich entgegen ihrem
tatsidchlichen Aktivititsgrad zumeist als Ausfithrende objektiver bzw. objektivierender
Verfahren, deren Einhaltung ihnen viel Kraft und Disziplin abverlangt. Thr Handeln in
solchen Laboratisierungen richtet sich auf imaginierte oder reale Kolleginnen und Kol-
legen aus dem Feld. Thre Verfahren implizieren gemeinsame Standards oder sollen sie
herstellen. Die menschlichen Probanden tauchen in diesen Ordnungen als passive Zei-
chentriager auf, deren Verhalten hochstens durch ein Nicht-Funktionieren entgegen der

in den Methoden eingelassen Metatheorie epistemisch wirksam werden konnen.

% Gemessen an ihren eigenen Giitekriterien geschieht die Umsetzung laboratisierender Methoden in der
Sozialrobotik hdufig nicht reliabel. So lassen sich wiederkehrende Nachlédssigkeiten in der Auswahl,
Akquise und Anzahl von Probanden so wie in der Korrektheit der Durchfithrung von Experimenten
beobachten. Zudem werden Fragebogen oder Fragebogen-Items hidufig unter Missachtung interner
Validitdat verwendet oder falsch interpretiert (Feldtagebuch 28.08.2013). Auch statistische Analysen
werden zuweilen falsch angewandt. So lieen sich z.B. Mittelwertvergleiche ohne Signifikanztest in
Ergebnisberichten beobachten (Feldtagebuch 07.05.2014).
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Soziale Interaktionen wéren allein durch epistemische Praktiken der Laboratisierung
nicht addquat erforsch- und modellierbar. Das Zuriickgreifen auf Laboratisierungen
kann deswegen auch viele Fragen der Sozialrobotik — insbesondere in Kontexten noch
nicht institutionalisierter und auszuhandelnder Nutzungsweisen (Sabanovié et al. 2006:
577) — nicht beantworten. Laboratisierungen reduzieren nicht die Komplexitét sozialer
Situationen an sich, sondern nur auf der Seite des wissenschaftlichen Beobachters. Die
Sozialrobotik-Forschenden erfahren diese Begrenzung selbst und néhern sich ihren so-

zialen Gegenstidnden daher auch auf anderen Wegen (VL.2).
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2. Alltdgliche und implizite Heuristiken

Nimmt man Publikationen und Konferenzen der Sozialrobotik zum Maf3stab, so driickt
sich darin ein deutliches Ubergewicht an laboratisierenden Zugriffen aus. Die allermeis-
ten Forschungsberichte greifen auf quantifizierende (Labor-)Experimente zuriick, um
Faktoren der Mensch-Roboter-Interaktion oder die Performance ihrer Plattform zu tes-
ten. Daneben, oder besser: im Schatten der Laboratisierung lisst sich jedoch eine Grup-
pe epistemischer Praktiken beobachten, die die Labor-Praktiken als Umgang mit sozia-
ler Komplexitit komplementér ergénzt. Sie wird in den wissenschaftlichen Veroffentli-
chungen deswegen zumeist nicht besprochen, weil sie alltagsformig ist. Sie ist in Mo-
menten der Alltagswelten der Forschenden verankert. Aulerdem greift sie auf informel-
le Expertisen aus anderen Feldern als Technikwissenschaften zuriick, um die epistemi-

sche Arbeit an den Gegenstidnden der Sozialrobotik zu ermdglichen.

Insbesondere in Erzéhlungen iiber die Motivation (und Eignung) fiir die Arbeit im Feld
Sozialrobotik wird deutlich, dass alltdgliche Begebenheiten im Leben der Forschenden
einen epistemischen Wert erhalten. Da diese héufig als Schliisselmomente der eigenen
Forscherbiografie eingeordnet werden, deutet sich ihre Qualitét als epistemische Res-

sourcen der Arbeit an Mensch-Roboter-Interaktion an (2.1).

Wirksam werden diese nicht-laboratisierten Heuristiken zumeist implizit, z.B. in der
Nutzbarmachung von inkorporierter Expertise oder Differenzerfahrungen der Forschen-
den. In Form von ,,Laienethnografie werden sogar alltagsweltliche Beobachtungsfor-
men fiir die Herstellung wissenschaftlicher Ergebnisse oder die Bearbeitung von De-

signzielen wirksam (2.2).

Zusammengenommen verweisen diese Praktiken auf eine intuitive Form der Beobach-
tung (2.3), die als epistemisches Mittel fungiert. Im Unterschied zu den Analysen der
KI-Forschung der 1980er und 1990er Jahre (vgl. 1.3.4) lassen sich in der Sozialrobotik
also zwar zumeist implizite, aber ernsthaft betriebene und weit verbreitete Praktiken des

Verstehens und Aneignens von Alltagswelt beobachten.
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1. Forschungsbiografische Schliisselmomente

Die Rolle impliziter und alltidglicher Heuristiken fiir die Sozialrobotikforschenden ldsst
sich am besten tiber die Figur der forschungsbiografischen Schliisselmomente einleiten.
In den Interviews beschrieben die Forschenden eine bestimmte Form von Begebenhei-
ten als Einstieg in das Feld. Es handelt sich um Erlebnisse, in denen die Interviewten
die Mensch-Roboter-Interaktion in alltagsféormigen Beobachtungen auf spezifische
Weise wahrgenommen haben.

Vier dieser Félle sollen gezeigt werden, um das Phdnomen zu beschreiben. Sie fungie-
ren als Ankerpunkte der eigenen Forscherbiografie oder ordnen diese als beispielhaft
fiir die Geschichte des Fachs ein. In beiden Lesarten zeichnen sich die berichteten
Schliisselmomente dadurch aus, dass sie Erlebnisse der Forschenden als Alltagsmen-

schen zu epistemischen Begebenheiten ihrer Forschung verdichten.

a) Unerwartete Effekte beobachten

Eine besonders zentrale Rolle nahm die Erzdahlung von Prof m_USD ein. Der Interview-
te begann seine Antwort auf die Frage nach dem Weg ins Feld mit der Rahmung, dass
dies einfach zu beantworten sei, da er eine sehr genaue Erinnerung daran habe, wie das
passiert sei (Prof m_USb: 7-8). Er fiihrte aus, wie Anfang der 1990er Jahre das ma-
thematische Modell eines Dissertationsprojekts zur Roboternavigation auf seine Zuver-
lassigkeit gepriift werden sollte. Dafiir waren extensive Testfahrten durch die Korridore
des Forschungsinstituts angesetzt worden, die er als Betreuer {iber einen Zeitraum von
insgesamt sechs Monaten mit durchfiihrte und beaufsichtigte (ebd.: 9-14). Der einge-
setzte Roboter wurde dabei in einigem Abstand von den Forschern begleitet, da man
sich ,,nicht 100 Prozent sicher war, ob alles funktionieren wiirde (ebd.: 16-17). Bei
diesen Begleitungen beobachtete der Interviewte wiederholt etwas, das ihn tiberhaupt
erst zum Nachdenken {iber ,,social interaction* gebracht habe (ebd.: 17-31):

aaand doing so I-I noticed how people would interact with the robot (.) so what
the robot was trying to do was finding the largest amount of free space and head
towards that-that free space aaand ahm (.) so people would be very confused
because/ they would act confused because they’ve seen the robot coming at
them they moved to the side so that the robot could paaas, aand because was/ it
was-was slower than them they were/ it would see where they were, yeah (it
sees) ok there’s an open space over here, it would start turning but in the
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meantime the person was already over there (.) so there was this little dance,
you know sometimes when you go through the door there is that little dance, it
happened all the time (.) and eventually what-what we noticed was is that a lot
of people when they saw the robot would just kind of move to the side, let the
robot go by and they would continue which is not very/ if you think about
aaahm (.) wha/what would that mean to have a robot all the time aaaand clearly
would aaah negatively impact your ahm-ahm (1) you know your experience

(going) ()
Interessant fiir die Form der Beobachtung durch den Interviewten ist zunichst der An-
lass seiner Schlussfolgerung. Das Problem der Handlungsabstimmung wird fiir ihn an-
hand ihres Nicht-Gelingens sichtbar. Der Roboter konnte aufgrund seiner Verarbei-
tungsgeschwindigkeit nur deutlich langsamer als die Passanten zwischen dem geplanten
Ziel der Bewegung und deren Vollfithrung prozessieren. Das fiihrte mitunter dazu, dass
der Roboter genau dorthin fuhr, wohin ihm ein Passant ausgewichen war. Dieses Nicht-
Gelingen wird vom Interviewten, ganz im Sinne eines ethnomethodologischen Krisen-
experiments (Heritage 1984), als Offenlegung der eigentlichen Regel interpretiert. Man
weicht einander bei begrenztem Platz aus und zeigt diskret, aber zuverlédssig an, wohin
man sich bewegt, um moglichst schnell aneinander vorbeizukommen. Der ,little dance*
ist also Ausdruck der Unfidhigkeit (der Umsetzung) des Navigationsmodells, implizite

soziale Regeln des gegenseitigen Passierens zu beachten.

Dementsprechend lduft auch die Deutung des Erlebten: Stellt man sich Roboter als
Normalitit in Alltagssituationen vor, dann diirfen solche ,,negativen Einfliisse* auf das
regelgeleitete Laufverhalten nicht vorkommen. Die Szene und die Schlussfolgerungen
erinnern an Goffmans Analysen von Fu3géngern, die einander anhand weniger Zeichen
(Schulterwinkel, Kinnhaltung) einschétzen und ausweichen (Goffman 2002: 33ff.). Fiir
Goffman handelt es sich bei diesem Verhalten um eine Vorstufe von Interaktion, eine
Koordinationsiibung zur Vermeidung derselben, was parallel zum Befund des Ge-
sprachspartners Prof m USb l4uft. Was er als Interaktion bezeichnet, ist eine von den
Mitarbeitern entwickelte Strategie in Reaktion auf die Unfdhigkeit der Regelbefolgung
durch den Roboter. In der Wortwahl des Interviewten deutet sich schlielich noch eine
Sensibilitdt fiir beobachtbares Verhalten als Gegenstand der Analyse an: Er korrigiert

sich selbst von ,,die Leute waren sehr verwirrt™ zu ,,verhielten sich verwirrt®.
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Formell ist der Schliisselmoment durch seine detaillierte und beinahe szenische Erzéh-
lung gekennzeichnet. Im Hinblick auf die Beantwortung der Ausgangsfrage des Inter-
views (nach dem Weg ins Feld) kann sie sogar als eine Griindungsgeschichte der Sozi-
alrobotik gelesen werden; schlielich impliziert der Interviewte, die Bedeutung sozialer
Interaktion fiir die Robotikforschung anhand dieses Erlebnisses selbst erfahren und ver-
standen und nicht etwa dem Forschungskanon oder der Sensibilisierung durch einen
Lehrer/Kollegen entnommen zu haben. Dafiir spricht auch eine weitere Fundstelle der
Erzihlung in einem Oral-History-Projekt von 2010.*® Dort kiindigt der Interviewte die
Erzéhlung derselben Begebenheit als ,,good story* an. Die Anschaulichkeit der Meta-
pher des , little dance* und der Vergleich zur Alltagserfahrung von Koordinationsprob-
lemen (,,you know sometimes when you go through the door there is that little dance®)

fungieren ebenfalls als rhetorische Mittel.

b) Roboter als Bedeutungstrciger verstehen

Der Forschende Post m USa kennzeichnete eine spezifische Differenzerfahrung als
programmatisch fiir seine Berufsbiografie. Diese zeichnet sich durch die Verkniipfung
unterschiedlicher ,,Welten™ aus, wie er selbst formulierte. Die auseinanderstrebenden
Pole seiner Beschéftigung sind die technisch-funktionalen Aspekte der Roboterentwick-
lung und die eigene kiinstlerische Praxis auBerhalb der Universitit (Post m USa: 41-
47). In seiner Téatigkeit als Robotikforscher fiihrt er Kooperationsprojekte mit der be-
nachbarten Schauspiel-Fakultit sowie Kunstkurse fiir Informatik- und Robotikstudenten
durch, wihrend er als freier Kiinstler sein technisches Wissen nutzt, um kinetische
Skulpturen und robotische Installationen zu bauen. Dadurch hat er sich eine gewisse
Bekanntheit als Grenzgénger verschafft, die dafiir sorgte, dass mir gleich mehrere Feld-

kontakte am Hochschulstandort den Interviewten als Gespréichspartner empfahlen.

Seine die Fallstruktur reproduzierende Eingangserzdhlung kulminiert in der Aussage,
dass die Entwicklung von Sozialrobotern ein Vermitteln zwischen Sprachen sei
(Post m_USa: 116-121). Die dabei explizit genannten Lager sind einerseits Entwickler

mit technisch und mathematisch informierten Perspektiven und andererseits Menschen,

% Aus Griinden der Anonymisierung ist diese Fundstelle hier nicht belegt beziechungsweise verlinkt.
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die den Roboter in einer , komplett anderen Art und Weise* (ebd.) sehen. Das Bewusst-
sein fiir diesen Unterschied sei wiederum auf der Seite der Robotikforschenden unterre-
flektiert, weshalb er als ,Ubersetzer’ daran arbeite, dass diese ein besseres Verstindnis
davon bekdmen, was ihre Arbeit bedeute. Er selbst habe diese Differenz durch eine Be-
gegnung im Labor erfahren (Prof m USa: 121-133):

ehm my very first (impression) that I actually remember, I remember as a
graduate student when I was sort of first meeting the/ the art students, (  met
through social life at that time), and one of them wanted to come to see my lab,
then she walks into the lab and she looks at my thesis machine, that's going to
my/ the basis of my PhD research, and she's like 'Oh show me your pieeecee'
and to her it was a sculpture on the ground and that point to me was still like a
research tool for investigating you know running robots (.) ah and it struck me
clearly that the same hardware is (sort of what you make of it) (.) that's always
been the theme since then/ eh we try to build something that is technologically
interesting to the engineers but also in a view of a different framework as
something that's expressive or tells a story (.)

Seine erste Erfahrung divergierender Bedeutungszuschreibungen 16ste eine Kunststu-
dentin aus, die die robotische Plattform, an der er arbeitete, als (Kunst-)Werk im Sinne
einer Skulptur bezeichnete und seiner Arbeit damit in einen neuen, im Grunde kontriren

Referenzrahmen stellte.

Auffillig ist zunéchst, dass die illustrierende Begebenheit als erste dieser Art die fol-
genreichste gewesen sei. Daflir spricht neben der expliziten Setzung, dass diese kiinstle-
rische Perspektive ,,seitdem immer [das] Motiv [der eigenen Arbeit] war®, auch die
Formulierung ,,davon getroffen worden zu sein®, die sonst im Englischen im Zusam-
menhang mit dem Blitz, einem Sonnenstich oder Stein sprichwortliche Qualitét hat.
Wihrend die Kunststudenten als Gruppe nicht néher beschrieben werden, wechselt der
Interviewte ins Pridsens, um die Begegnung im Labor szenisch nachzuerzdhlen. In der
knappen Darstellung ihres Auftretens wird die Kunststudentin als forsch, wenn nicht gar
fordernd, charakterisiert. Es wirkt, als sei sie durch die Labortiir direkt auf seine in der
robotischen Plattform verkorperte Arbeit zugegangen, um diese auf eine bislang nicht
bedachte Qualitit zu befragen — ihre Expressivitdt im Sinne eines Kunstwerks. Sein
Verstidndnis der Maschine als Forschungswerkzeug, als Plattform zur Erprobung neuer
Bewegungsalgorithmen, wird dabei vollkommen konterkariert. Der Roboter verwandelt
sich im Blick der Kiinstlerin von der Versuchsanordnung zur Wirkungsmoglichkeit;

vom ingenieurwissenschaftlichen Mittel zum é&sthetischen Zweck.
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Mit der Formulierung, die Bedeutung von Hardware hénge davon ab, was man daraus
mache, bringt der Interviewte ein interpretatives, konstruktivistisches Konzept von ver-
korperter Technologie auf. Dieses spitzt sich in der Beschreibung des seitdem zentralen
Motivs seiner beiden Tatigkeiten zu: Es komme darauf an, Objekte zu bauen, die so-
wohl technisch interessant fiir Ingenieure seien, als auch aus der Perspektive anderer
Bezugssysteme (,,framework®) expressiv oder narrativ. Dieser doppelte Bezug auf das-
selbe Objekt erinnert an die Kernidee des wissenschaftshistorischen Konzeptes der
,Boundary Objects* (Star & Griesemer 1989: 393). Sowohl die Reflexion seiner Rolle
im Feld, als auch die vorgebrachte Theorie der doppelten Beziige sind nicht nur sehr
explizit, sondern scheinen auch durch kultur- und sozialwissenschaftliche Diskurse in-

formiert. Damit bildet Post m_USa eine Extremposition im Sample.

¢) Die Perspektive wechseln

Weitaus weniger explizit reflektiert, dafiir durch eine ausdriickliche Abgrenzung ge-
kennzeichnet, ist die Erzahlung eines Perspektivwechsels durch eine Forscherin in den
USA. Sie begann ihre Erzéhlung mit dem ersten Anlauf zu ihrem Dissertationsprojekt,
den sie als sehr frustrierend erlebt hat. Dies habe daran gelegen, dass darin zum einen
kein konkreter Roboter involviert war und der Zugang ihres damaligen Betreuers zum
anderen auf entwicklungspsychologischer Literatur basierte, welche sie als zu abstrakt
und ,,high level”“ empfand (Prof w_USb: 60-75). Als eine der wesentlichen Motivatio-
nen, das eigene Dissertationsprojekt fortzufithren, kennzeichnete die Interviewte ihren
Spall daran, Nutzerstudien durchzufithren (Prof w_USb: 100, 105, 119, 129). Dabei
faszinierte sie, wie das Zusammenspiel des Roboters mit den Probanden deren Deutung
und Erleben der Situation anreicherte. Das betraf vor allem Momente, in denen die Nut-
zer der Maschine auf Grundlage deren Verhaltens Emotionen und Intentionen unter-
stellten. In der Eingangserzidhlung blieb mir zunichst unklar, welche Rolle diese Be-
obachtungen fiir ihr Projekt und ihre Perspektive auf Mensch-Roboter-Interaktionen
gespielt haben, weshalb ich nachfragte, wie sich das Entdecken dieser Differenz fiir die
Interviewte angefiihlt habe (Prof w_USb: 125-140):

I: how do you felt then when ahm people ascribe(d) emotions on this?
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Prof w_USb: ahm it was really fun
I: yeah?

Prof w_USb: yeah it it was fun (.) ahm (.) I-I don't know if it was like expected
or unexpected (.) It’s definitely true like when I was doing pilots (.) I did have
(.) an initial frustration of things that didn't work as I expected like dh or I had
to also tell them yes or (.) ahm so I had to break that like (.) engineer (.) view of
() the interaction (.) ah but yeah again that was/it was a very quick switch from
me to make things intuitive for people (.) ahm and that I learned a lot from
Sabrina /I:hmm/ she was °very good with that®

Das Beobachten der Probanden und ihrer Interpretationen hétte der Interviewten ,,Spa3*
gemacht. Etwas kontraintuitiv wird die Elaborierung von ,,Spal3* durch die Erwdhnung
anfianglicher Probleme bei den Pilotstudien eingeschrankt. Die Durchfiihrung der Nut-
zerstudien sei zundchst nicht so verlaufen wie erwartet, was von ihr eine Verdnderung
der Perspektive auf die (Mensch-Roboter-)Interaktion erfordert habe. Ihre Betreuerin

habe ihr helfen konnen, ,,die Dinge* intuitiver fiir die Nutzer zu gestalten.

Zentral fuir diesen Schliisselmoment ist in doppelter Hinsicht der Begriff der Erwartung.
Obwohl im Detail unklar bleibt, worin genau die Erwartungen der Forscherin bzw. der
Probanden bestanden und wie diese erfiillt oder enttduscht worden, wird deutlich, dass
die Reflexion eigener Erwartungen und fremder Erwartungserwartungen das Thema
der Episode ist. Die Forschende beschreibt in den sehr aktiven Worten
,»(durch)brechen® und ,,umschalten die Verdnderung ihrer Perspektive als notwendige
Voraussetzung zum Gelingen der Mensch-Roboter-Interaktion: das Ablegen ihrer ,,In-
genieursperspektive®.*” Niher bestimmt wird die Ingenieursperspektive im zitierten
Ausschnitt vor allem durch ihr Gegenteil: eine HRI, die ,,intuitiv* fiir die Nutzer funkti-
oniere. Fiir den Moment sei festgehalten, dass im Fall von Prof w USb der Begriff
Hntuitiv zum einen als Argument fiir den ,Reichtum®* von Mensch-Roboter-
Interaktion fungiert, in der der Erlebensgehalt der menschlichen Beteiligten berticksich-
tigt wird (711_0040: 101-104). Eine zweite wesentliche Bedeutungsdimension liegt in

der Abkehr von der Explikation der Funktionsweise bzw. dem Zwang dazu, den Expe-

87 Es bleibt zundchst unklar, ob die Formulierung ,,engineer view of the interaction” als stehende Wen-
dung oder gar Zitat fiir diesen Zusammenhang steht. Anhand der Phrasierung mit den vier einrahmen-
den und strukturierenden Pausen lésst sich jedoch eine recht selbstldufige Hervorbringung unterstel-
len.
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rimentalaufbau oder die Funktionswiese der Maschine vorab ausfiihrlich zu erldautern (,,I
had to also tell them yes or (.)*).

Hier stellt die Interviewte auf eine Unmittelbarkeit von Interaktion ab, die spiter als
,hatiirlich® beschrieben wird (Prof w_USb: 242, 443). Eine gute Mensch-Roboter-
Interaktion kann nicht eine sein, die erst erklirt werden muss — sie muss vielmehr ,,intu-
itiv an das Vorhandene ankniipfen. Der Gegensatz ,,intuitive” vs. ,,engineer view of
interaction” soll an spiterer Stelle noch einmal ausfiihrlich diskutiert werden (vgl.

VI.2.3).

d) Bauen, beobachten, besprechen

Die Erzdhlung von Dok w_ USa kreist um zwei aufeinanderfolgende Sommerpraktika
in einem Sozialrobotik-Labor der Hochschule, an der sie ihr Bachelorstudium absolvier-
te. Zunichst sei das Projekt recht technisch, anstrengend und zeitintensiv gewesen. Es
bestand unter anderem darin, aus mehreren tausend Glasfasern die Hiille fiir einen robo-
tischen Wurm zu bauen, der auf einer Konferenz tiber mehrere Tage als Demonstration
vorgefiihrt werden sollte. Obwohl das Design von einem anderen Teammitglied stamm-
te und sie es nur technisch ausfiihrte, gefiel ihr die Arbeit an der Installation. Aufgrund
einer technischen Begrenzung (Akkulaufzeit vs. Ausstellungsdauer) kam das Team auf
die Idee, den Roboterwurm regelmiBig ,,schlafen” zu lassen. Das erklédrte Ziel wurde,
die Besucher der Konferenz mit dem durch Licht- und Musikwechsel untermalten Ver-
halten der robotischen Kreatur zu unterhalten. In den Erlebnissen der Konferenz lag
schlieBlich ihre Motivation begriindet, selbst als Sozialrobotikerin zu forschen
(Dok w_USa: 52-59):

but the best part was by the end of that week like I was/ could also like debug
the system when it failed, restart it, talk to anyone that came byyy and like (.) I
got to watch all the people coming through the conference ehm interacting with
the system without needing really explanation but then (being able) to talk to
them about what it represents, where it could go, what the implication were for
technology (.) so for me I got into robots by building them but also by seeing
people interact with them (.) / I: mhm/ specifically social robots (.)

Durch das Erlernen der technischen Betreuung (,,debug the system‘) hatte die Inter-
viewte nicht nur Gelegenheit, die Effekte des Systems auf Besucher zu beobachten,
sondern auch anschlieend als Vertreterin des Projektteams mit ihnen informell {iber

allgemeine und fachliche Aspekte der robotischen Installation zu sprechen.
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Der Schliisselmoment von Dok w_USa zeichnet sich weniger durch einen Wandel oder
die Erschiitterung einer Sichtweise aus als durch eine Vervollstindigung bzw. Erfiillung
der eigenen Arbeit. Entscheidend ist fiir sie dabei die Gelegenheit, die Effekte des Vor-
bereiteten auf Betrachter zu beobachten und deren Implikationen zu besprechen. Im
Rahmen der Konferenz war es der Interviewten erstmals moglich, die Wirkung des ro-
botischen Systems mit seiner kleinen Tag-Nacht-Erzéhlung — und damit der eigenen
Arbeit liber zwei Sommerpraktika — auf Dritte zu erleben. Dafiir spricht auch ihre spéter
gedullerte Faszination dafiir, etwas Physisches zu bauen, das sich bewegt und (schein-
bar) atmet (Dok w_USa: 66-67). Die iiberzeugende Verkorperung der Fantasiekreatur
kann als Begriindung vermutet werden, warum die Besucher keine Erkldrung gebraucht
hitten, um mit der Installation ,,zu interagieren®. Neben Intuitivitdt kann hier auch die
Konsistenz der Expressivitit und modalen Rahmung (Sound und Licht) als Kriterium

einer gelingenden HRI gelesen werden.

Ein zweiter Schwerpunkt ihres Schliisselmoments liegt in der Gelegenheit, mit den Be-
trachtern tiber die fachlichen Implikationen der Installation ins Gesprdch zu kommen.
Die fiir die Besucher wie fiir die Arbeitsgruppe interessanten Themen seien gewesen,
was die Installation reprédsentiere, wie sie weiterentwickelt werden konne und welche
Implikationen fiir (zukiinftige) Technologien darin steckten. Diese drei Fragen umrei-
Ben eine Diskussion zweiter Ordnung, innerhalb derer sich ein fachlich informiertes
Publikum anhand der Installation {iber Relevanzen des Feldes austauscht bzw. diese
reproduziert und anhand der Installation diskutiert. Diese Art von Anlass wire auch fiir
Studierende jeder anderen Fachdisziplin als Schliisselmoment denkbar, wenn sich an
eine Prédsentation auf einer Konferenz beispielsweise eine fruchtbare Diskussion ange-
schlossen hitte. Hier zeichnet er sich allerdings durch die spezifische Triade aus Bauen,
Beobachten und Besprechen aus. Die Art der vorher geleisteten Arbeit — ndmlich manu-
ell, gestalterisch, intensiv und zunehmend selbstbestimmt — spielt dabei ebenso eine
entscheidende Rolle wie die Wechselseitigkeit der Reaktion auf das hergestellte Sys-
tem: Sowohl die zunichst nicht reflektierte, unterbestimmte Faszination der Betrachter
als auch deren Analyse im Gesprich zeichnen die Sozialrobotik in den Augen der Inter-

viewpartnerin aus.
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Dieser Befund korrespondiert mit der angerissenen Fallstruktur ihres Projekts ,,Expres-
sion®, das die Funktion expressiver Bewegungen fiir Mensch-Roboter-Interaktion the-
matisiert: Die Bewegungen der Schauspieler, Ténzer und Roboter werden einerseits in
ithrer vorsprachlichen Qualitét als Bewegungen verstanden und gelesen und gleichzeitig
auf ihren Zeichencharakter, ihre Einsetzbarkeit als Wirkungsmittel und ihre Effekte
evaluiert und diskutiert. Die Mensch-Roboter-Interaktion spricht — sofern informiert

gestaltet — zunédchst fiir sich selbst, bevor sie besprochen wird.

e) Zusammenfassung

Die von den Forschenden geschilderten Begebenheiten erhalten in den Erzéhlungen
jeweils einen epistemischen Wert. Sie nehmen ihren Ausgang in der Beobachtung von
Dritten, die mit einem Roboter interagieren, bzw. deren Perspektive auf den Roboter.
Diese Beobachtungen sind gekennzeichnet durch die Irritation tiber Unerwartetes oder
Nicht-Beabsichtigtes, zumindest im Effekt Uberraschendes. Daraus leiten die Interview-
ten ganz unterschiedliche Zugénge von gelingender Mensch-Roboter-Interaktion ab: das
Beachten impliziter sozialer Regeln, die (abweichende und eigensinnige) Zuschreibung
von Bedeutung durch Nutzer, ein intuitives Ankniipfen an Nutzerbediirfnisse oder der
fiir menschliche Beobachter zwangsldufig expressive Charakter auch einer mechani-
schen Bewegung. Unabhingig vom Gegenstand der Beobachtung sind ihr Modus und
Ort dabei interessant: Es handelt sich um Erlebnisse aus Alltagswelten, die in der Logik

dieser Sinnprovinz, gewissermaflen qualitativ interpretierend, nachvollzogen werden.

Die gezeigten Fille rahmen diese Beobachtungen auf zwei unterschiedliche Weisen.
Die Forschenden Post m USa und Prof w_USb berichten vorwiegend vom Erleben
der Differenz zwischen der von der technischen Kenntnis des Robotersystems geprigten
Ingenieursperspektive und den Erwartungen Dritter. Diese jeweiligen Dritten betreten in
Form von Probanden oder einer Besucherin die technische Welt des Labors von auflen.
Beide Fille weisen eine krisenhafte Struktur auf: Das beobachtete Erlebnis unterlag
zundchst nicht der eigenen Kontrolle und konterkarierte die eigenen Absichten oder
Erwartungen. Im Fortgang werden beide Fille zu Transitionsgeschichten der Uberwin-
dung eines Hindernisses respektive des Erlernens einer zentralen Fahigkeit, ndmlich,

andere sinnhafte Bezugsrahmen bzw. abweichende Erwartungserwartungen seitens der
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Forscher zu verstehen und sogar zu erlernen. Diese Hinwendung zu einer fiir Kontin-
genz und Bedeutungszuschreibung sensiblen Perspektive auf Mensch-Roboter-
Interaktion wird dabei je als etwas beschrieben, hinter das es im Sinne guter, ergo funk-

tionierender Sozialrobotik kein Zuriick gibt.

Die Erzéhlungen von Prof m USb und Dok w USa beginnen in Alltagssettings. Sie
fokussieren die spezifischen Effekte der Maschinen auf unvorbereitete und teils unfrei-
willige Nutzer in diesen so genannten natiirlichen Umgebungen. Prof m USb themati-
siert nicht-intendierte Effekte, die zum Anlass von Sozialrobotik werden, Dok w_USa
dagegen die Beobachtung und Besprechung intendierter Narrative auf die Betrachter.
Die Perspektiven beider Schliisselmomente rahmen die Konfrontation mit dem unbe-
kannten Sozialen eher als Entdeckung denn als Krise. Bei Prof m_USb nimmt die vor-
bereitete Erzéhlung gar den Charakter der Parabel auf eine naturwissenschaftliche Ent-
deckung an: Ahnlich wie der fallende Apfel der Erkenntnis im Gleichnis auf die Formu-
lierung der Gravitationsgesetze durch Isaac Newton beschreibt der Interviewte, wie er
Zeuge einer Begebenheit wurde, die ihm ein ,soziales Gesetz’ der Mensch-Roboter-
Interaktion offenbarte. Beide Schliisselmomente sind auf Kriterien guter Mensch-
Roboter-Interaktion ausgerichtet. Im Fall von Prof m USb ist die Gelingensbedingung
das ,natiirliche’ Verhalten in Korridoren, dem der Robotereinsatz entsprechen soll. Die
Interviewte Dok w_USa reflektiert die Gelingensbedingungen auf einer anderen Ebene
als das Effizienzargument im Fall des den Flur blockierenden Roboters. Statt konkreter
Erfolgskriterien, die auf der Entdeckung impliziter Regeln basieren, fiihrt sie die erpro-
bende intersubjektive Beobachtung und Diskussion solcher Kriterien als Schliisselmo-

ment ein.

Die in diesen Schliisselmomenten geschilderten alltagsféormigen Beobachtungen der
Forschenden sind nicht nur anekdotische Erzédhlungen. Sie berichten vom epistemischen
Wert alltagsweltlicher Begebenheiten, die die Forschenden als Alltagsmenschen (nach-
)vollziehen. Die technischen Instrumente und epistemischen Praktiken dieser Form der
Beobachtung speisen sich also aus den Ausstattungen und Ressourcen der Alltagswelten

der Forschenden.
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2. Ressourcen alltagsweltlicher epistemischer Praktiken

Anschlieffend an die zwei Rahmungen der Schliisselmomente als einerseits informelles
Erleben und andererseits aktives Entdecken sollen hier zwei Ressourcen alltagsformiger
epistemischen Praktiken der Sozialrobotik vorgestellt werden. Zum einen wird inkorpo-
riertes Wissen in der Sozialrobotik zu einem wichtigen Erkenntnismittel. Es stiitzt sich
auf Erfahrungen und Expertise in bestimmten Lebenswelten. Seine epistemische Funk-
tion fiir die Forschung kann als eine Form ,,interaktionaler Expertise” erklart werden.
Eine explizitere Form der Anwendung alltagsweltlicher epistemischer Praktiken mani-
festiert sich in den ethnografischen Ausfliigen der Forschenden. Diese dienen der Inspi-
ration durch konkrete lebensweltliche Phinomene und lassen sich als ,,Laienethnogra-

fien* bezeichnen.

a) Interaktionale Expertise und feldspezifisches Wissen

Das Konzept der ,,interaktionalen Expertise® (Collins 2004, Collins & Evans 2007)
verweist auf inkorporiertes Wissen im Umgang mit Menschen und Aufgaben einer be-
stimmten Domine.* Diese Expertise besteht vor allem im anschlussfihigen Handeln
und Kommunizieren innerhalb einer Lebenswelt. Es handelt sich also um anwendbares
Wissen, das nédher an den informellen als an den formellen Wissensbestanden eines Fel-
des angesiedelt ist (Collins & Evans 2008: 30). Collins und Evans fiihren als Beispiel
dafiir wiederholt den (Wissenschafts-)Soziologen an, der sehr spezialisierte Felder von
Wissen — etwa die Physik — erforscht. Um sein Feld zu erforschen, muss er sich interak-
tionale Expertise im Umgang mit den Physikern erarbeiten, ohne deswegen am Ende
selbst physikalische Forschung durchfiihren kénnen zu miissen. Mit diesem Konzept
soll die Frage nach dem feldspezifischen Wissen gestellt werden, das Forschende in der

Sozialrobotik nutzen, um sich ihren sozialen Gegenstidnden zu néhern.

Im Vergleich zu Collins’ Beispiel des Wissenschaftssoziologen ldsst sich die Zielrich-
tung der interaktionalen Expertise in der Sozialrobotik aber umkehren: Die Forschenden

iiberbriicken mit ihrer Expertise die grundlegende Differenz der (formalisierenden)

% Soziologisch eingefiihrt wird es von Collins als dritte Art von Wissen zwischen den Extrempunkten des
propositionalen Wissens und des korperlichen Konnens (2004; vgl. 2.3).
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Sprache ihrer Systeme und der interaktiven Praxis in sozialen Situationen. Die interak-
tionale Expertise der Forschenden besteht dabei nicht in einer formal erworbenen, zu
einem Feld ,beitragenden™ Expertise (wie z.B. als ausgebildete Therapeutin), sondern

in der zumeist latenten Form (ebd.: 37) ihres eigenen Alltagswissens.

Die Nutzertests im entwicklungsgetriebenen Projekt ,,Heimassistent™ wurden bereits
vorgestellt (vgl. V.4.2). Sind in mehrfacher Hinsicht laboratisierend: Sie zerlegen einen
(angeblich) natiirlichen Ablauf in eine Reihe von Tasks. Zudem wird die beobachtbare
Reichhaltigkeit der Reaktionen der Probanden auf die Angaben in einem Fragebogen
mit einer Likert-Skala reduziert. In der Durchfiihrung und Ermoglichung des Tests ldsst
sich aber auch interaktionale Expertise der Testleiterin beobachten, wie eine Vignette

aus dem Feldtagebuch illustriert:

Empathische Testleiterin
(Feldtagebuch 27.08.2013)

Wéhrend der Nutzertests sitzt die Probandin auf der Couch im Szenario-Labor. Unmittelbar
neben ihr sitzt die Testleiterin. Die Testleiterin erlautert den Tablet-Computer und dessen Be-
dienung. Dabei sitzt sie Schulter an Schulter und Hifte an Hifte mit der Probandin. Sie lasst
die Probandin das Tablet in beiden Handen halten und lehnt sich hertiber. So kann sie sehen,
was die Probandin auf dem Tablet sieht, und ihr die grafische Benutzeroberflache erklaren.
Das Gesprach hat weniger den Charakter einer Instruktion als den einer angeregten Unterhal-
tung.

Ich bin sehr beeindruckt, mit wieviel Einflihlungsvermdgen die Testleiterin mit der Seniorin in-
teragiert. Sie gibt sich nicht nur Mihe, laut, deutlich und langsam mit ihr zu sprechen, sondern
geht auch auf alle Nachfragen sehr ausfiihrlich ein, auch wenn diese mit dem durchzufuhren-
den Test nicht viel zu tun haben. Ich habe den Eindruck, dass die Probandin weder mich noch
die anderen Forscher im Raum wahrnimmt. Sie ist mit ihrer ganzen Aufmerksamkeit bei der
Testleiterin.

Auf ihre Interaktion mit den Probanden angesprochen, erzahlt mir die Testleiterin spater, dass
sie zehn Jahre lang in einem Alten- und Pflegeheim mit Demenz-Patienten gearbeitet habe und
grollen Wert darauf lege, die Probandinnen und Probanden gut zu betreuen. Sie sagt: ,| want
them to have a good time.“ Bei den Probanden, die per Taxi anreisten, entstinden zum Teil
langere Aufenthaltszeiten vor und nach den Tests, in denen sich die Testleiterin ebenfalls um
sie kimmere. Scherzhaft sagt sie: ,Danach weil® ich ALLES Uber deren Kinder!"

Die Testleiterin ist bemiiht, fiir die Probanden eine vertraute Situation herzustellen. Da-
bei geht sie sehr vorausschauend auf die Bediirfnisse der Senioren ein. Sie stellt durch
lautes Sprechen und korperliche Nihe nicht nur das Verstehen der Aufgabe im Sinne
der Durchfiithrung des Nutzertests sicher; sie arbeitet auch daran, dass sich die Senioren
iiber den Test hinaus wohlfiihlen, indem sie auch die Situationen des Empfangs und der
Verabschiedung personlich betreut. Die Durchfiihrung der Nutzertests dauerte je etwa
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30 Minuten; hinzu kam eine etwa 15-miniitige Befragung der Teilnehmer durch die
Testleiterin. Die Zeit, in der sich die Testleiterin fiir die Probanden verantwortlich fiihl-

te, betrug etwa 90 Minuten, also doppelt so lang wie die eigentliche Datenerhebung.

Fiir die Nutzertests bringt die Forscherin kein beobachtbares formales Wissen aus ihrer
zehnjdhrigen Arbeit in einem Pflegeheim ein. Im Rahmen der Tests muss sie keine
Pflegeroutinen vollfithren, es bedarf auch keines medizinischen Wissens iiber Medika-
mente oder dhnliches. Stattdessen profitieren die Probanden — und das Forschungsanlie-
gen — von ihren informellen Fahigkeiten im Umgang mit Senioren. Sie geht dabei so
selbstverstiandlich und selbstldufig auf deren Bediirfnisse ein, dass diese sich sichtlich
wohl fithlen und gern am Test partizipieren. Sie weil3, wie sie mit ithnen sprechen muss,
damit sie sich 6ffnen und aktive Teilnehmer der Situation des Tests sein konnen. Das ist
keine Selbstverstindlichkeit, wie unter anderem das zuriickhaltende Verhalten der an-
wesenden Ingenieure zeigt. Aulerdem wird diese interaktionale Expertise auch episte-
misch wirksam. Die Verwendbarkeit der Ergebnisse der Nutzertests hidngt wesentlich
von der gelingenden Bedienung durch die Senioren ab. Nur wenn die meisten von ihnen
die gestellten Aufgaben erfiillen, werden geniigend Daten generiert, um die Aussage
treffen zu konnen, dass der Roboter in diesem Szenario gut funktioniert — was das Ziel

des Tests in dieser Projektkonstellation ist (vgl. V.3.3).

Die Handlungen der Testleiterin wirken nicht nur entlang ihrer intrinsischen Motivati-
on, die Senioren moglichst gut aufzufangen, um diesen den Nutzertest zu einem ange-
nehmen und freudvollen Ereignis zu machen. Sie konfiguriert die Probanden in den
Vorgespriachen und der intensiven Interaktion wéhrend der Instruktion zu erfolgreichen
Teilnehmern des Tests. Dazu benutzt sie unter anderem gestische und sprachliche Bil-
der, um die gelingende Bedienung zu erméglichen (,,Wie eine Fernbedienung!*). Zwi-
schen den zu erledigenden Aufgaben und deren einzelnen Aufgabenschritten gibt sie
selbstlaufig immer wieder orientierendes Feedback wie eine Trainerin (,,Das war also
die erste Aufgabe, sehr gut.). Sie stellt in diesem Verhalten auch aktiv semantische
Verkniipfungen zur angestrebten Funktionalitit her. So erldutert sie z.B. bei der letzten
Aufgabe des Tests: ,,Wenn Sie nicht trinken, kann der Roboter das Programm Wasser-
Holen nicht beenden®. Die Anweisung entspricht zum Zeitpunkt des Tests nicht der

Wabhrheit, da der Roboter nicht detektieren kann, ob (oder wieviel) Wasser getrunken
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wurde. Die Anweisung der Testleiterin dient der Aufrechterhaltung des epistemischen
Ziels des Tests, die Tauglichkeit der Plattform fiir das mogliche Szenario ,,Erinnerung
an Flussigkeitsaufnahme* zu tiberpriifen. In den anschlieBenden Gespridchen zum Aus-
fiillen des Fragebogens hat sich in den beobachteten Féllen gezeigt, dass die Probanden
sehr hohe kognitive Fdhigkeiten an den Roboter attribuierten: ,,Ich hatte das Gefiihl, er
hat mich wahrgenommen* (Feldtagebuch 28.08.2013). Das liegt wesentlich an der in-
teraktiven Herstellung der angestrebten, aber technisch noch nicht méglichen Nutzungs-

situation durch die Vermittlungen der Testleiterin.

Die Testleiterin bringt ihre informelle Expertise aus dem Feld der Pflege in ein zentrales
epistemisches Moment der Forschung ein: den Nutzer-Test als soziale Arena. Es han-
delt sich also durchaus um spezifisches Wissen, aber eben nicht in Form eines formellen
Beitrags, sondern als latent wirksame Form interaktionaler Expertise. Diese Form feld-
spezifischer, interaktionaler Expertise wird auch in anderen Beispielen aus dem Materi-
al wirksam. Eine Form davon ist die Ermoglichung heterogener Kooperationen insbe-
sondere mit nicht-technikwissenschaftlichen Doménen. Im Fall von Prof m_USb schuf
dessen langjdhriges Interesse am Musiktheater den common ground fiir eine Kooperati-
on mit Dozenten aus dem benachbarten Schauspielinstitut. Das Wissen um Formen von
Inszenierungen, schauspielerische Darstellungen und auch zu Aspekten des Biihnen-
bilds half ihm, sich mit den Kollegen zu verstédndigen und deren Ideen in einen interak-
tiven ,,Rezeptions-Roboter fiir ein Universitdtsgebdude umzusetzen (Feldtagebuch
23.04.2014). Der studierte Architekt Prof m USo verfiigt tiber handwerkliche Fahig-
keiten, die er schon als kleiner Junge von seinem Grof3vater, einem Zimmermann, ver-
mittelt bekam. Diese beziehen sich dementsprechend vor allem auf die Bearbeitung von
Holz. Seine handwerklichen Féhigkeiten eilen ihm unter seinen Kooperationspartnern
aus verschiedenen Disziplinen des Bauens und Planens u.a. als statusférmiges Kapital
voraus: ,,He definitely knows what he’s talking about™ (Feldtagebuch 03.04.2014). Sie
helfen ihm auBerdem, die Arbeit der robotisch nachzubildenden Stuckateure zu begrei-
fen. Im Interview und wihrend einer ausgedehnten Runde durch sein Labor beschreibt
er mehrfach die Arbeitsschritte der Stuckateure durch nachvollziehende Gesten in der
Luft, auch um das angestrebte Roboterverhalten zu erkldren. Sein Wissen um die manu-

elle Bearbeitung von Baustoffen wird hier als kommunikative Briicke zu Kooperations-

276



partnern, aber auch in der manuellen und haptischen Erfassung seines Gegenstandsbe-

reichs wirksam.

b) Laienethnografie

Liangst nicht alle alltagsweltlichen epistemischen Praktiken der Sozialrobotik sind so
implizit, dass sie nicht zum Gegenstand (manchmal lautstarker) Verhandlungen wiirden.
Das trifft insbesondere auf eine Form von ,,sense making® der Forschenden zu, die hier
,Laienethnografie“ genannt werden soll. Unter Laienethnografie fallen gezielte Be-
obachtungen von Alltagswelten, die als epistemische Ressourcen der Forschenden wirk-
sam werden. Mit der Apostrophierung ,,.Laien* soll einerseits auf den Unterschied zur
methodisch kontrollierten Anwendung von Ethnografie hingewiesen werden. So ist z.B.
die Reflexion des eigenen Beobachterstandpunkts in diesen Ethnografien selten ausge-
pragt. Damit soll den Praktiken aber weder ihre Funktionalitit noch ihre Legitimation
abgesprochen werden.” Laienethnografien unterscheiden sich von professionellen Eth-
nografien vor allem durch die anders geartete Zielstellung: Laienethnografien dienen
sich selbst. Sie sind Mittel zur Erzeugung von Sinn innerhalb der Welten, in denen die
Forschenden arbeiten (Weeks 2006: 14-15). Sie werden selten auflerhalb eines Entwick-
lungsprojekts diskutiert oder auf Konferenzen présentiert. Sie zielen nicht wie professi-
onelle Ethnografien darauf, in einen das eigene Verstehen explizierenden Diskurs {iber-

fiihrt zu werden.

Dennoch sind die so bezeichneten Praktiken mehr als zufillige Alltagsbeobachtungen,
wie am Beispiel von Post m_USb deutlich wird. Der Forscher hatte in einem Meeting
einige Tage zuvor erwéhnt, dass er fiir das laufende Fahrstuhl-Roboter-Projekt ,,fiir eine
Weile Fahrstuhl gefahren sei (Feldtagebuch 01.05.2014). Im Interview darauf ange-
sprochen, explizierte er seine Tatigkeit und schriankte sie gleichzeitig ein (Post m_ USb:
381-387):

I just wanted to/ to get an idea of which directions to look for (.) [...] just just
for a day eh to get some inspiration and then eeh walk through the the building
followed/ shadowed some people maybe(.) But that wasn't really a-eh a
scientific experiment at all but the fact that we are actually trying to the/ ehm

% Das wiirde auch den methodologischen Ursprung der ethnografischen Methoden in den Verstehens-
und Sinnmachungsprozessen von Alltagswelten konterkarieren.
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we have to identify some problems in this whole huge space of problems we
can/ha/ we can attack so that was a good I think at this point a good way of
getting eh a inspiration aand some idea of eh yeah what can we focus on now
what can we narrow down.

Er sei einen Tag lang Menschen durch das Gebdude gefolgt, was aber kein richtiges
wissenschaftliches Experiment gewesen sei. Der epistemische Wert habe allerdings
darin bestanden, den Raum bearbeitbarer Probleme einzugrenzen, um den weiteren Ver-
lauf des Projekts zu bestimmen. Interessant ist dabei die der Methode zugeschriebe

Niitzlichkeit fuir den jetzigen Stand des Projekts.

In dem Projekt soll ein Roboter tiber die Universitétsflure fahren und dabei noch néher
zu definierende Ausgaben ausfithren. Die von Forscher Post m USb angewendete Heu-
ristik ist dabei explorativ und typisch fiir (Laien-)Ethnografien: Schauen wir einfach,
wie die Leute es machen. Um herauszufinden, zwischen welchen Stockwerken die Stu-
dierenden und Mitarbeiter typischerweise mit dem Fahrstuhl fahren und welche Ziele
ihre Génge haben, folgte er einen Vormittag und einen Nachmittag per Zufallsauswahl
einigen von ihnen durch das Gebdude. Zwar wurden die resultierenden Beobachtungen
in diesem Fall nicht schriftlich fixiert; sie reichten aber aus, um dem Forscher einen
Eindruck zu vermitteln, welche Arten von Aufgaben durch den Roboter substituiert
werden konnten. In diesem Fall wurden anschlieend zwei mogliche Aufgaben defi-
niert: einen Ausdruck abholen und Unterschriften von Kollegen einholen. Die anschlie-
Bende qualitative Interviewstudie eines Doktoranden mit einigen Mitarbeitern im Ge-
baude ergab, dass sie diese Aufgaben eigentlich ungern einem Roboter {ibertragen wiir-
den, da sie Gelegenheiten darstellen, sich die Beine zu vertreten und andere Kollegen in

ihrem Biiro zu besuchen (Feldtagebuch 08.05.2014).

An diesem Fortgang der Episode zeigt sich, dass die ethnografischen Ausfliige der For-
schenden auf einen schnellen und pragmatischen Erkenntnisgewinn ausgelegt sind. Hét-
ten die Beobachtungen von Dok w_USa auf Faktoren wie z.B. Zufriedenheit mit dem
Arbeitsalltag oder soziale Kontakte zu Kollegen mit einbezogen, wéren die entworfenen
Szenarien unplausibel gewesen. Laienethnografien zielen aber auf bereits stark einge-
grenzte Ausschnitte des beobachtbaren Verhaltens. In dieser Fokuslegung kommt oft
schon eine das Ergebnis strukturierende These zum Ausdruck: In diesem Fall lautet sie,

dass den Wegen der Menschen im Gebdude den beschriebenen Tasks dhnliche Ziele
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zugrunde liegen. Die Laienethnografie zielt nicht darauf ab, die ad hoc getroffenen
Sinnmachungen tiber das Alltagsverhalten der Beobachteten zu perspektivieren oder zu
hinterfragen. Sie werden eher als unkompliziertes — und damit auch nicht wissenschaft-

liches — Mittel zur Inspiration angesehen.

In einem Projekt mit einem dhnlichen Gegenstandsbereich wurde sichtbar, wie laien-
ethnografische Beobachtungen zum Gegenstand von Gruppen-Interpretationen werden.
In diesem Projekt lautete das Ziel, einen Roboter in einem sehr belebten Universitétsge-
bidude den Fahrstuhl benutzen zu lassen. Das Projektteam suchte zum Zeitpunkt der
Beobachtung nach Regeln zur Modellierung addquaten Verhaltens des Roboters, insbe-
sondere beim Anstehen an der Fahrstuhltiir. Ein Mitglied des Projektteams machte dafiir
Fotografien und Skizzen von Wartesituationen an verschiedenen Fahrstithlen und auf
verschiedenen Etagen des Gebdudes. Im folgenden Team-Meeting stellte der Mitarbei-
ter mithilfe einer Beamer-Prisentation einige seiner Beobachtungen vor. Schon nach
wenigen Bildern entwickelte sich die Vorstellung zu einer angeregten und teils kontro-
versen Diskussion innerhalb der Gruppe der Anwesenden (Feldtagebuch 08.04.2014).
Gegenstand der Diskussion waren Motive und Implikationen des beobachteten Verhal-
tens. Die Diskutanten stritten dabei vor allem tiber die Riickfiihrbarkeit des Beobachte-
ten auf die Motive der Handlungstrager: ob eine bestimmte Positionierung vor dem
Fahrstuhl gewollt gewesen sei, und wenn ja, mit welcher Begriindung. Dabei wurden
insbesondere gegeniiber beobachteten Studenten immer wieder Psychologisierungen
angefiihrt: ob jemand etwa schiichtern sei oder vertraumt und deswegen eher weiter von
der Fahrstuhltiir entfernt stehe. Die Szenerie erinnerte der Form nach an eine For-
schungswerkstatt oder eine lebhafte Interpretationsgruppe.

Auftillig war dabei, dass immer wieder eigene Erfahrungen als Argumente angebracht
wurden oder das eigene Erleben in der Situation imaginiert wurde. Da jeder der Teil-
nehmenden Erfahrungen mit den Fahrstithlen im Gebdude und der Tatigkeit des Fahr-
stuhlfahrens im Allgemeinen hatte, fiihlte sich jeder berufen, eigene Interpretationen
und Begebenheiten beizutragen. Die Beweiskraft beobachteten, erinnerten oder vorge-
stellten Verhaltens differierte dabei nicht wesentlich. Da Diskussion und Interpretation
wenig strukturiert verliefen, waren sie im Ergebnis wenig aussagekriftig. Als besonders
interessant und vielversprechend wurden schlieBlich Situationen ausgewéhlt, die eine

anekdotenhafte Qualitdt hatten und von den statushéheren Personen im Raum vorgetra-
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gen wurden. Eine Ordnung der beobachteten Muster — beispielsweise als Typisierung —

oder eine Suche nach kontrastierenden Fillen fand nicht statt.

Dieser Befund korrespondiert mit der Beobachtung, dass Laienethnografien der Sozial-
robotik hdufig auch autoethnografisch durchgefiihrt werden. Ein Anlass dafiir sind De-
mo-Runden innerhalb der Labore, in denen neu programmiertes Roboterverhalten oder
neu angeschaffte Technik rund um die robotische Plattform ausprobiert werden. Die
Forschenden sind beim Auspacken und Anwenden dieser neuen Hardware oder Funkti-
onen selbst Nutzer und explorieren die Technik aktiv und interaktiv. In einem Lab-
Meeting wurde die Ubertragung eines frei zuginglichen Chat-Bots, einer Dialogsoft-
ware mit Spracheingabe und -ausgabe, auf die Roboterplattform getestet. Der Dokto-
rand, der die Implementierung ausgefiihrt hatte, erklérte die Funktionalitit des Chat-
Bots und lie dann sein Smartphone, dessen Mikrofon zur Eingabe diente, unter den
Anwesenden herumgehen (Feldtagebuch 07.05.2014). Reihum stellten die Anwesenden
dem System je eine Frage, was sich zu einem Spiel um die lustigste Frage-Antwort-
Kombination steigerte. Die Fragen zielten auf ein Ertappen des Systems bzw. die Probe
seiner Robustheit: ,,Do you remember me? Are you actually intelligent? Can you say
your name backwards?”” (ebd.)

Die Demo-Runde diente also nicht nur dem Kennenlernen der neuen Technik oder der
Unterhaltung. Sie hatte eine epistemische Funktion, indem die Entwickler als erste Nut-
zer nach Grenzen, Schwachstellen oder versteckten ,,Easter Eggs* suchten.”’ Zur auto-
ethnografischen Begebenheit wurde die Demo-Runde, als ihre Ergebnisse anschlieBend
retrospektiv diskutiert wurden. Das reichte von der Bestimmung der lustigsten Antwort
iiber die Diskussion ethischer und gestalterischer Implikationen (,,Wollen die Nutzer
nicht lieber eine ,dumme’ Sprachausgabe?*) bis hin zur gedanklichen Ubertragung der

beobachteten Effekte auf konkrete Nutzungssituationen.

% Easter Eggs“ sind in Programme eingelassene, zu entdeckende Besonderheiten wie etwa Geheimlevel
in Computerspielen oder witzige Antworten einer Sprachsoftware wie Apples Siri.
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1. Zwischenfazit:  epistemische Alltagspraktiken als (Wieder-)

Aufnahme von Komplexitcit

Wir haben zundchst gesehen, dass Biografien der Forschenden in alltagsférmigen Er-
kenntnismomenten verankert sind. Die beiden typischen Erfahrungsgehalte dieser Mo-
mente waren unerwartete Bedeutungszuschreibung und das Erleben der Effekte von
Roboterverhalten auf Dritte. Diese Erlebnisse von Komplexitit und Kontingenz der
Mensch-Roboter-Interaktion wurden als Schliisselmomente interpretiert. Sie griinden
einerseits in der konstitutiven Herausforderung der Disziplin, die Roboter in konkreten
Lebenswelten zum Einsatz zu bringen. Andererseits verweisen sie auf die Funktion all-
tagsweltlicher epistemischer Praktiken in der Forschung: die (Wieder-)Aufnahme von

sozialer Komplexitit.

In der Praxis der Forschenden wird das als Handlungsproblem wirksam, was die grund-
legende Lesart dieser Praktiken als epistemische nach Rheinbergers Unterscheidung
von epistemischen und technischen Objekten unterstiitzt: In den un-laboratisierten, le-
bensweltlichen Zugriffen wird deutlich, dass die Mensch-Roboter-Interaktion eben
durch ein gewisses Mal3 an Unbestimmtheit (Rheinberger 2001: 24) gekennzeichnet ist.
Schon in den Schliisselmomenten wurde sichtbar, dass diese Unbestimmtheit mit all-
tagsweltlichen Sinnmachungen bearbeitet wird: beobachten, verstehen, Perspektiven

wechseln und Beobachtetes besprechen.

In etwa der Hilfte der begleiteten Projekte lieBen sich inkorporierte, nicht-
technikwissenschaftliche Wissensbestdnde als Ressourcen fiir die Forschung beobach-
ten. Diese reichten von formeller und in einem Bildungsabschluss institutionalisierter
Expertise in einer Anwendungsdomine wie etwa Instruktionspsychologie, bis zu den
beschriebenen Formen interaktionaler Expertise. Diese lie3 sich als inkorporiertes
handwerkliches Konnen, empathisches Interagieren mit Senioren, eigene Erfahrung als
Kiinstler oder Belegen eines Schauspielkurses beobachten (Dok w USa). Es handelt
sich um zumeist latente Form von Wissen (Collins & Evans 2008: 37), das aus Erfah-
rungen stammt — nicht aber zwangsldufig in expliziten Begriffen und Beschreibungen
gefasst werden kann. Am Beispiel der von Dok w_EUa durchgefiihrten Nutzertests

wurde deutlich, wie die interaktionale Expertise epistemisch wirkt: als interaktive Uber-
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setzungsleistung zwischen den formalisierenden Beschreibungen und Anforderungen
eines task-orientierten Tests und den Senioren und Seniorinnen, die als Probanden dien-

ten.

Die Erfahrungen und Deutungen der Forschenden als Alltagsmenschen wurden auch in
der Praktik der Laienethnographie wirksam. Es handelt sich um eine alltagsférmige
Methode, um Design-Entscheidungen anzuleiten. Gemeinsam mit der professionellen
Ethnographie ist dabei das Ziel, (mogliche) Nutzungspraktiken und Verhaltensweisen in
ihrer lebensweltlichen Einbettung zu beobachten und dabei die eigene Erfahrung als
Ressource einzusetzen. Im Gegensatz zur professionellen Ethnographie hat Laienethno-
graphie aber nicht zum Ziel, die Praktiken einer Gruppe dadurch zu erforschen, dass
man zumindest temporér ein Teil von ihr wird. In den beobachteten Fillen handelte es
sich vielmehr um eine Extrapolation eigener alltagsweltlicher Erfahrungen und Theo-
rien auf andere Kontexte und Nutzergruppen. Selten werden die zu treffenden Design-
Entscheidungen durch Laienethnographien an den Heuristiken der Beobachteten selbst
gemessen, wie es etwa eine Forscherin aus Europa beschrieb: Sie nehme jeden ihrer
Prototypen fiir einen Nachmittag mit nach Hause nehmen, damit ihre Kinder damit
spielten. An ihren Reaktionen, der Dauer und der Intensitit der Beschéftigung mit der
Maschine konne sie mittlerweile recht gut abschétzen, wie erfolgreich die angestrebte

Mensch-Roboter-Interaktion verlaufen werde (Feldtagebuch 03.05.2013).

Die hier vorgestellten, alltagsformigen Praktiken der Sozialrobotik lassen sich als ,,intu-
itive Form der Beobachtung*’' der Sozialrobotik bezeichnen. Es handelt sich um Be-
obachtungen erster Ordnung, die oft auch in Alltagsbegriffen und -kategorien verblei-
ben. Als epistemische Praktiken werden sie nicht reflektiert. Die Form der Beobachtung
oder die eigene Perspektive wird nicht problematisiert. Die aus ithnen gewonnenen The-
orien und Erkenntnisse bleiben zumeist implizit; sie werden auflerhalb des Lab-
Meetings und auch auf Nachfrage nicht expliziert; sie werden selten in Erklarungen
tiberfiihrt, sie werden nicht verschriftlicht und zirkulieren nicht. Dennoch ist diese all-

tagliche Form der Beobachtung als epistemisch zu bezeichnen.

°! Diese begriffliche Verdichtung verdanke ich Philipp Schifer.
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Ihre Wirksamkeit geht {iber den von Knorr Cetina geschilderten Alltagspragmatismus
naturwissenschaftlich Forschender hinaus, die beispielsweise im alltdglichen ,,shop
talk Ergebnisse ihrer Experimente interpretieren (1988). Die Alltagsformigkeit dieser
Gruppe von epistemischen Praktiken verweist auf die besondere Natur ihres Gegenstan-
des, der eben nicht nur in der Komplexitiatsreduktion laboratisierender Praktiken erfasst
werden kann. Die alltagsweltlichen epistemischen Praktiken nehmen ebenfalls Redukti-
onen vor, wie wir z.B. am Beispiel der Interpretation von Beobachtungen gesehen ha-
ben. Sie finden aber in derselben Sinnprovinz wie die sozialen Gegensténde statt, was
eine Integration ihrer Komplexitdt und Kontingenz zumindest auf der Ebene der Hand-

lungsprobleme der Forschenden erméglicht.

Es handelt sich um lokale Praktiken, die auf den Fluren und in den Fahrstiihlen der Uni-
versitdtsgebdude stattfinden. Sie betrachten (Mensch-Roboter-)Interaktion zwar vor-
strukturiert, aber dennoch integriert statt isolierend. Die alltagsweltlichen Erkenntnisob-
jekte werden (zumeist) nicht absichtlich hergestellt, sondern besitzen eine (oft als Sto-
rung auftretende) Eigenperformanz. Sie werden nicht in formalisierten Zeichensyste-
men dargestellt, sondern in alltagsférmigen Modi der Herstellung von Sinn besprochen.
Die Akteure dieser Praktiken sind zum einen die Forschenden selbst, die beobachten,
interpretieren und Heuristiken verwenden. Die Beobachteten tauchen hier ebenfalls als
sinnformig Handelnde auf. Die so beschriebenen epistemischen Praktiken sind aller-
dings idiosynkratisch in dem Sinne, dass ihre Kriterien nicht standardisiert werden. Sie
werden lebensweltlich nachvollzogen und bearbeitet, jedoch nicht wissenschaftlich und

damit auch nicht methodisch kontrolliert.

Das entspricht auch der apostrophierten Qualitét dieser Praktiken der Forschenden im
Feld. Solche Praktiken sind keine hinreichende Grundlage fiir wissenschaftliche Ergeb-
nisse. Ihr epistemischer Wert besteht darin, den Raum bearbeitbarer Probleme einzu-

grenzen, um auf eine wissenschaftliche Fragestellung hinzuarbeiten.
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3. Inszenierende Praktiken

Wir haben bislang gesehen, dass der epistemische Umgang mit dem Sozialen in der
Sozialrobotik durch zwei grole Bewegungen gekennzeichnet ist. Zum einen wurden
Praktiken der Reduktion von Komplexitdt beschrieben, die die Mensch-Roboter-
Interaktion fiir die Forschenden durch Laboratisierungen epistemisch bearbeitbar ma-
chen. Gleichzeitig waren auch Momente der alltagsweltlichen Re-Integration von sozia-
ler Komplexitit und Kontingenz beobachtbar. Diese lassen sich als re-entry bzw. ein der
Komplexitidten der Mensch-Roboter-Interaktion verstehen. Neben diesen beiden ldsst
sich eine dritte Gruppe von Praktiken beobachten, die den epistemischen Zugriff der
Sozialrobotikforschung auf ihre sozialen Gegenstiande auszeichnet: die Inszenierung der
Mensch-Roboter-Interaktionen und der Fahigkeiten der Maschinen. Diese ldsst sich in

unterschiedlichen Abstufungen beobachten.

Die Beobachtung von Inszenierung nimmt ihren Ausgang in der recht verbreiteten Vor-
fithr-Routine von Forschenden in der Sozialrobotik. Durch regelméfige Présentationen
ithrer Forschungsprojekte oder eigens inszenierten Roboterverhaltens haben sie ein Ge-
spiir fiir die Erwartungen des Publikums, den Effekt bestimmter Verhaltensweisen und
auch fiir die notwendige Ausstattung der Szenerien (3.1). In einem Extremfall lief diese
inszenatorische Praxis auf eine Mystifizierung des vorgefithrten Roboters und der
Mensch-Roboter-Interaktion hinaus. In diesem Fall ist der eigens angefertigte For-
schungsroboter Requisit des als Inszenierung angelegten Forschungsinteresses (3.2).
Das Format des Demo-Videos stellt dagegen einen sehr verbreiteten Fall von Inszenie-
rung dar: Robotikforschende produzieren Video-Clips, die die Funktionalitdt und Ro-
bustheit ihrer Maschinen belegen sollen. Dieses Genre ist die empirisch hdufigste Form

der Inszenierung im Feld der Sozialrobotik (3.3)

Zusammengenommen zeigen diese Befunde, dass die Praktiken der Inszenierung kom-
plizierte Wechselspiele zwischen Erkenntnisobjekten und Instrumenten darstellen. Sie
sind geformt von Erwartungen und formen ihrerseits Erwartungen und Erwartungser-
wartungen fiir die Mensch-Roboter-Interaktion. An dieser Gruppe von Praktiken zeigt
sich, was wir im ersten Riickgriff der Genealogie bereits gesehen haben, namlich dass

Roboter immer zuerst von der Fantasie belebte Apparate sind (3.4).
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1. Préisentieren als Routine

Forschende in der Sozialrobotik entwickeln Routine darin, ihre Maschinen zu présentie-
ren. Die Anlédsse dafiir sind verschieden, stehen jedoch meist im Zusammenhang mit
dem Werben fiir die eigene Forschung. Ein klassischer Anlass ist der ,,Tag der offenen
Tiir* der Universitéit oder der Fakultét, an der das Labor beheimatet ist. Robotikgruppen
bekommen in diesem Zusammenhang oft den Auftrag, eine Vorfithrung vorzubereiten,
da das Interesse an Robotern allgemein hoch ist. Roboter werden auch als MaBnahme
der Offentlichkeitsarbeit technischer Hochschulen genutzt, um Studienanfinger fiir Stu-

diengédnge zu interessieren (Feldtagebuch 12.06.2012).

Wettbewerbe wie ,,Jugend forscht™ oder Science Fairs in den USA sind ebenfalls ein
beliebtes Umfeld zur Vorfithrung robotischer Féhigkeiten. Science Fairs sind eine
Wettbewerbsform, bei der Schiiler selbst durchgefiihrte Projekte mit Fotos und Texten
auf Pappaufstellern oder durch andere Exponate repriasentieren. Sie finden von kommu-
naler tiber bundestaatliche bis zur nationalen Ebene statt. Eine Sozialrobotikgruppe

wurde angefragt, ob sie im Rahmen eines landesweiten Events eine Demonstration ent-

wickeln konne:

Offentlich wirken
(Feldtagebuch 14.05.2014)

Der Professor will mit den Mitgliedern der Forschungsgruppe besprechen, wie man sich auf
dem Event prasentieren will. Er weil}, dass es eine Blihne mit Lautsprechern geben wird, auf
der die Demos vorgefiihrt werden sollen. Nun wird Gberlegt, welche Roboter aus dem Labor
sich daflr eignen. Ein laufendes Doktoranden-Projekt mit zwei robotischen Armen wird nur kurz
erwogen und dann einhellig abgelehnt, weil es noch nicht vorfiihrreif sei. Ein bereits abge-
schlossenes Projekt mit Robotern, die wie Kuscheltiere aussehen, wird abgelehnt, weil eine
andere Forschungsstelle, die ebenfalls eingeladen ist, unter Umstanden dasselbe prasentieren
kénnte. Ein besonders wirkungsvolles (da Uberraschendes) Experiment zur Mensch-Roboter-
Interaktion wird kurz erwogen, aber abgelehnt, weil es eine “one on one”-Geschichte sei, also
eher schlecht fir eine 6ffentliche Vorfiihrung.

Quasi per Ausschlussverfahren ist man beim Projekt von Post w_USa angekommen. Aller-
dings sei zu bedenken, dass das Projekt zum Zeitpunkt der Ausstellung noch keine For-
schungsergebnisse veroffentlicht haben werde. In der Folge wird die Umsetzung besprochen.
Es handelt sich um eine Lernanwendung, bei der Animationen auf einem Tablet-Computer mit
zwei relativ kleinen Robotern kombiniert werden. Deswegen wird erwogen, die Inhalte auf dem
Tablet per Datenkabel oder die Roboter an sich (per Kamera) auf eine Leinwand zu Ubertra-
gen. Wahrend Post_w_USa das uneingeschrankt beflrwortet, wendet der Professor ein, dass
er ungern eine Benutzeroberflache auf die Leinwand schalten méchte, ,that actually controls
the robot“. Man einigt sich darauf, das spater zu klaren und bittet die Assistentin, eine Bestati-
aunasmail an die Veranstalter zu senden.
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Das erste Kriterium bei der Uberlegung, welche Roboter und welche Mensch-Roboter-
Interaktion fiir die Vorfiihrung geeignet sind, ist die Szenerie: die Sichtbar- und Zu-
ganglichkeit fiir Zuschauer vor dem Hintergrund der ortlichen Gegebenheiten. Im zwei-
ten Schritt wird die vermutete Attraktivitdt der Roboter fiir eine 6ffentliche Vorfithrung
gepriift: Die robotische Installation muss funktionieren, sie sollte ansprechend, aber

auch einmalig sein und das Publikum potentiell begeistern.

Eine Einschréankung fiir die Eignung zur Vorfiihrung — und damit die vorldufig einzig
genuin akademische Uberlegung — ist die Frage, ob das Vorzufiihrende bereits verof-
fentlicht und damit ,diebstahlsicher’ sei. In der beobachteten Abwégung wird dieses
Argument allerdings zuriick gestellt.

Bei der Uberlegung, wie die Mensch-Roboter-Interaktion von Post w_USa am besten
prasentiert werden konne, wird die technische und szenische Umsetzung des Aufbaus
detaillierter besprochen. Hierbei macht der Professor deutlich, dass er keine Hinterbiih-
nen-Informationen, wie die Oberfldche der Bedienungssoftware, 6ffentlich zeigen will.
Das verweist zum einen erneut auf die Vorsicht, erarbeitetes Wissen nicht leichtfertig zu
verdffentlichen, zum anderen aber auch auf den inszenatorischen Charakter der Demo:
Die Forschenden messen sich dafiir an den (allgemeinen) MafBstdben einer gelungenen
Vorfiithrung. Gegeniiber eine Kooperationspartnerin verdeutlicht Post w_USa das einen
Tag spéter auf Nachfrage: ,,So what’s the purpose to do the demo?” — ,,Just showing the
things!” (Feldtagebuch 15.05.2014).

Die Demonstration ist hier ein soziales Ereignis mit eigenen Regeln. Die Roboter wer-
den dafiir in diesem Fall nicht zuerst auf epistemische Kriterien hin befragt, sondern auf
thre Wirkung und Inszenierbarkeit. Diese Arbeit wird auch tiber den 6ffentlichkeits-
wirksamen Effekt hinaus als sinnvoll fiir die Projekte erachtet. Einerseits ist die Arbeit
an der Vorfiihrreife auch eine Arbeit an der generellen Robustheit und Einsetzbarkeit
des Systems. Aullerdem sind Demos eine Gelegenheit, Technik und Ideen zu testen.
Post-Doc Post m_USb hat beispielsweise einen Sensor zum Erkennen von Gesten be-
stellt, fiir den er nach kurzem Ausprobieren keine Verwendung in seinem aktuellen Pro-
jekt sieht, aber feststellt: ,,At least it will make a good demo* (Feldtagebuch
19.05.2015).
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Einige Forschende fithren ihre Roboter auch auBerhalb von Anldssen der Wissen-
schaftskommunikation vor. Zwei Forscherinnen benutzen ihre Roboter beispielsweise
im Rahmen ihrer ehrenamtlichen Tétigkeit in Mentoring-Programmen fiir Mddchen und
junge Frauen (Prof w_USb, Dok w_USD). Forscherin Dok w_USa, die fiir ihr Projekt
,Expression® selbst Schauspielkurse belegt, organisiert in ihrer Freizeit ein jéhrliches
Roboterfilmfestival und tritt mit einer kommerziellen Roboterplattform (Nao) als
,»Stand Up“-Duo auf. In diesen Fillen sind die Vorfithrungen der Roboter an personli-
che Motivationen gekoppelt, kniipfen aber an die Offentlichkeitswirksamkeit von Robo-
tern an — und leisten sogar einen Beitrag zu dieser, wie im Fall von Dok w_USa deut-

lich wird.

Nicht jede dieser weit verbreiteten inszenatorischen Praktiken ist eine Mystifizierung
oder Verschleierung der Fiahigkeiten der Maschinen, aber sie etablieren die Grenze zwi-
schen einer Vorder- und einer Hinterbithne und vermittelnden Praktiken, die eine Vo-
raussetzung dafiir bilden. Zudem wurde deutlich, dass die Routine 6ffentlicher Vorfiih-
rungen in der Sozialrobotik darin besteht, ein Gespiir fiir Publikumserwartungen und

Szenerien zu entwickeln.

2. Fallbeispiel: Mystifizierung

Der Fall ,,Doppelginger” wurde bereits als Extremfall der Typik ,,Erforschen” einge-
fithrt (vgl. V.3.1). Das Projekt generiert experimentelle Daten zu einer sehr spezifisch
dekontextualisierten, zukiinftigen Form der Mensch-Roboter-Interaktion. Das wissen-
schaftliche Ziel der Forschenden ist es, durch die Konfrontation mit einem sehr men-
schendhnlichen Androiden Thesen fiir zukiinftiges Zusammenleben mit Robotern —
wenn deren Prisenz in unseren Gesellschaften normal ist — abzuleiten. Diese ,,Konfron-
tationstherapie® ist methodisch und erkenntnistheoretisch so zugespitzt, dass sie mehre-
re Irritationen hervorruft. Hier soll vor allem auf die epistemische Implikation des Ex-

perimentalsystems eingegangen werden.
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Umgekehrtes Interview
(Feldtagebuch 28.10.2013)

Ich treffe den Professor fiir ein vereinbartes Interview in seinem Biro. Er begrif3t mich und
bittet mich, ihm flir das Interview in sein anderes Biro zu folgen. Ein Stockwerk tiefer 6ffnet er
eine Tur und bleibt stehen. Ich soll den Raum offenbar als erstes betreten. Ich weifl} bereits aus
anderen Gesprachen am Hochschulstandort, dass der Doppelgadnger-Roboter ein eigenes Biro
hat. Ich ahne also, dass in diesem Zimmer der Roboter sitzt. Dennoch fuhle ich mich tUber-
rascht und unwohl, als ich den Roboter hinter dem Schreibtisch sehe. Es ist merkwirdig, dem
Roboter gegentiber zu stehen. Er sieht dem Professor auf den ersten Blick zum Verwechseln
ahnlich. Irritierend finde ich, dass er eher unmotiviert seinen Kopf immer wieder kreisend be-
wegt und blinzelt. Die Motoren an Hals und Gesicht verursachen auf3erdem leise Gerausche,
da sie, wie ich spéter erfahre, mit Druckluft betrieben werden. AuRerdem zeigt der Roboter
keinerlei Reaktion auf unseren Eintritt ins Buro; er lief offenbar bereits in diesem Modus, bevor
wir eintraten. Ich wiirde gern den Roboter aus der Nahe betrachten, flihle mich aber beobach-
tet. Ich befinde mich sowohl in der Blickachse des Roboters als auch der des Professors. Ich
wende mich beim Ablegen und Auspacken meines Notizblocks und Mikrofons daher eher zum
Fenster und verberge meinen Blick.

Bevor wir uns zum Interview setzen, gibt mir der Professor eine kurze Fiihrung durch das La-
bor. Es besteht aus dem ,Blro® in das wir eingetreten sind, und einem dahinter liegenden
Raum, in dem verschiedene Aufzeichnungs- und Steuerungssysteme (u.a. FACS) installiert
sind. Zum einen lauft hier ein Kamerasystem zusammen, das laut Erklédrung des Professors
aus vier Kamerapositionen vor allem die Gesichter der im Raum Sitzenden aufnimmt. (Zwei der
Kameras konnte ich im Biro entdecken.) Aulierdem gebe es Mikrofone, die aber jetzt nicht
angeschaltet seien, wie der Professor erwdhnt.

Wir begeben uns wieder ins ,Blro“. Der Roboter sitzt hinter dem Schreibtisch, der Professor
geht zu einem Stuhl an der Stirnseite des Tisches, mir ist offenbar der Platz gegeniiber dem
Roboter zugedacht. Ich beginne die normale Interviewroutine mit Informationen vorab und der
Bitte, aufzeichnen zu diirfen und Ahnliches. W&hrenddessen hat der Professor einen Laptop
aufgeklappt. Ich gehe zunéchst davon aus, dass er wéhrend unseres Gesprachs seine Mails
Uberprufen oder Notizen machen mdéchte. Nach zirka 15 Minuten wird mir jedoch klar, dass er
mithilfe des Laptops das Gesicht des Roboters ansteuert, um verschiedene Effekte zu erzielen:
zum Beispiel ein schnelles Bewegen der Pupillen. Er beginnt eine langere Ausfihrung zu den
Reaktionen von Menschen auf den Roboter und fragt mich, wie ich mich in dessen Anwesen-
heit fuhle. Ich antworte, dass er mich irritiert und ich deshalb versuche, den Blick zu vermeiden.
Im Anschluss analysiert er meine Antwort und weist mich unter anderem darauf hin, dass ich
mir zur Erkldrung meiner Geflihle ins Gesicht gefasst hatte, was ein Zeichen von Unsicherheit
sei.

Der Autor dieser Studie ist in dieser Begebenheit aus erster Hand Zeuge einer Mystifi-
zierung von Mensch-Roboter-Interaktion geworden. Der Professor aus der Sozialrobo-
tik hat die urspriingliche Interview-Situation dafiir manipuliert und schlielich umge-
kehrt. Die inszenierte Konfrontation mit dem Roboter diente der Beobachtung der ent-

stehenden Reaktionen.

An dem Vorgehen wird zunichst eine gewisse Prédsentations- und Vorfiihrroutine sicht-
bar. Auf die spitere Nachfrage, ob er den Roboter von seinem Biiro aus gestartet habe,
antwortete er, dass er vor dem Termin ins Labor gegangen sei, um ihn zu starten. Of-
fenbar ging er auch davon aus, dass ein Gespriach mit ihm automatisch die Hinzuzie-
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hung seines Doppelginger-Roboters bedeutet — was der Zielstellung seiner Forschung
entspricht. An der diskursiven und praktischen Herstellung der Menschenéhnlichkeit
des Roboters, der einen Anzug trigt und in einem voll eingerichteten Universititsbiiro
sitzt, verdeutlicht sich die Mystifizierung dieses Zugriffs. Die Maschine wird durch die
rahmende Inszenierung mit Bedeutung aufgeladen, die ihre Funktionalitit nicht auf-

rechterhalten kann.

Das zeigt sich im Moment der Enttduschung nach der ersten Konfrontation. Zwar ist die
duBere Erscheinung der Maschine optisch sehr menschendhnlich, ihr Verhalten aller-
dings iiberhaupt nicht. In dem ,,Demo-Modus®, in dem sich der Roboter beim Eintreten
befindet, 6ffnet und schlieft er Mund und Augen in einer gleichmifBigen Abfolge und
dreht den Kopf dabei hin und her. Diese eigenartige Mischung aus realistischer und
gleichzeitig unrealistischer Erscheinung des Roboters wird im Feld als ,,uncanny val-
ley*“-Effekt bezeichnet. Das Konzept geht von einer linearen Beziehung zwischen Men-
schendhnlichkeit und Akzeptanz von Robotern durch Menschen aus. Kurz bevor der
Punkt der optisch perfekten Ubereinstimmung jedoch erreicht sei, falle diese Kurve und
verkehre den Effekt in eine Unheimlichkeit. Rosenthal-von der Piitten und Kramer ha-
ben in eigenen Studien auf die mangelnde empirische Belegbarkeit des Konzepts hin-
gewiesen (2014); in der Robotik genieBt es ungeachtet dessen nach wie vor den Stel-
lenwert einer Theorie und ist eng an das Paradigma menschenéhnlicher Entwicklung
gekoppelt. Unabhéngig vom Geltungscharakter des Konzepts fiir das Paradigma war in
der erlebten Situation eine Unheimlichkeit zu spiiren. Sie griindet aber mindestens
ebenso in der manipulativen Versuchsanordnung und der stillschweigenden Umkehr des

Rollenverhéltnis wie in der ,unnatiirlichen Natiirlichkeit’ der Erscheinung des Roboters.

Auf der Biihne dieser Inszenierung steht ndmlich nicht nur der Roboter, sondern auch
der unfreiwillige Proband. Die Feststellung der psychologischen Effekte der Konfronta-
tion ist das Ziel der Experimentsituation. Die Inszenierung im ,,Biiro ist eigentlich eine
Inszenierung im Labor, die sonst mit Aufzeichnungsgeréten festgehalten wird. Das ,,Bii-
ro“ ist eine Art Geisterbahn, die die Besucher absichtlich tduschen soll. Eine Ge-
sprachspartnerin am Universitdtsstandort erwéhnte spéter, dass diese Eigenschaft des

Raums auch in anderer Absicht genutzt wird: Neues Reinigungspersonal wird im Rah-
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men einer informellen Initiation von den Kollegen zum Putzen in das Biiro mit dem

Roboter geschickt. Die Anderen warten dann vor der Tiir auf den Schrei der Neulinge.

Auch nach dem Blick hinter die Kulissen und dem Hinweis auf die ausgeschalteten
Mikrofone bleibt der Beobachter ein Proband, dem der Platz gegeniiber dem Roboter
zugewiesen wird. Das Machtgefille der Inszenierung wird aufrechterhalten. Der Profes-
sor ist zwar nun als Experimentator bekannt, bleibt aber weiterhin der kontrollierende
Vorfiihrer. Der weitere Verlauf wird nicht expliziert, was sich am Aufklappen des Lap-
tops zeigt. Die Normalisierung als niitzliches Verhalten entpuppt sich als Trugschluss;

es dient dem Ansteuern der Robotermimik, einer Verfeinerung des Experimentaufbaus.

Am Verlauf dieses Interviewversuchs zeigt sich das Selbstverstidndnis des Professors als
empirischer Sozialwissenschaftler. Das von ihm gezeigte Verhalten ldsst sich als eine
Mischung aus Vorfithren, Dozieren, Beweisen und Analysieren von Mensch-Roboter-
Interaktion verstehen. Das mystifizierende Moment des Falls liegt nicht nur in der sub-
jektiv erlebten Unheimlichkeit der Effekte, sondern in der Verschleierung der Herstel-
lung des epistemischen Objekts durch die experimentelle Praxis.

Der Zweck dieses Roboters ist es, die durch ihn erwirkten Effekte zu testen. Die Irritati-
on der mystifizierenden Vorfithrung ist das Ziel der Unternehmung. Diese Experimen-
talanordnung gleicht einem Perpetuum mobile: Sie bringt ihr eigenes Erkenntnisobjekt
hervor, indem es dieses testet — und sie testet ihr Erkenntnisobjekt, indem sie es hervor-
bringt. Die diskursive Begriindung dieser Forschung tiber die Figur der Anwendbarkeit
und Relevanz in der Zukunft ist eine selbsterfiillende Prophezeiung. Der Professor hat
sich in dem Doppelgédnger-Roboter nicht nur ein Ebenbild geschaffen, sondern auch

seinen Untersuchungsgegenstand und Experimental-Instrument in einem.

Die Charakterisierung der Inszenierung als Mystifizierung wird insbesondere vor dem
Hintergrund der Fahigkeiten des Roboters deutlich: Aufer seiner Silikonhaut, die dem
Gesicht des Professors tduschend dhnlich nachgebildet ist, besitzt er Servomotoren im
Hals und Kopf, die die Neigung des Kopfs und Gesichtsbewegungen beeinflussen. Er
besitzt keine Autonomie und wird jederzeit von einem Menschen via Laptop gesteuert.
Soll er Verhalten (wie eine Dialogsituation mit seinem menschlichen Ebenbild fiir Vor-

tragszwecke) vorfiihren, so muss dieses einstudiert und die Sprachsequenzen vorprodu-
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ziert werden (Feldtagebuch 29.10.2013). Seine Belebung erfordert dieselbe Vorberei-

tung und inszenatorische Qualitit wie die eines Zaubertricks.

3. Visualisieren und Zirkulieren

Roboter und Robotervorfithrungen sind ausgesprochen telegen. Dementsprechend viele
Bewegtbild-Zeugnisse von Robotik- und auch Sozialrobotikforschung finden sich im
Internet. Die Breite an medialen Reprisentationen von Robotern — Print-
Berichterstattung, Fotografien, TV-Berichte, Interviews, Social-Media-Aktivititen —
wird seit einigen Jahren von einer medialen Gattung ergédnzt, die die Forschenden selbst

produzieren oder produzieren lassen: Demo-Videos ihrer Maschinen.

Das Verhalten der Roboter wird dabei zumeist in einem ,,scripted scenario® prisentiert,
in dem ein menschlicher Demonstrator oder Erzédhler die Maschine kommentiert. Diese
Prisentationen dienen der Darstellung der Umsetzbarkeit einer technischen Losung oder
des fehlerfreien Betriebs eines Prototyps (Rosenthal 2005: 346). Solche Videos sind in
der Robotik omniprésent: Sie finden sich auf den Websites der Forschenden, sind Teil
von Vortragen auf Konferenzen, werden als Standbilder oder zusétzliches Material Teil
der Veroffentlichungen, zirkulieren auf YouTube und in Tech-Blogs sowie in den Mail-
Eingéngen der Forschenden. Diese Beliebtheit hat einen wachsenden Korpus von For-
schungsliteratur zur Rolle dieser Videos inspiriert (Rosenthal 2005; Suchman 2007,
2011, 2014; Wintherreik et al. 2008; Both 2015; Bischof & Both 2015). Im Riickgriff
auf diesen sollen die grundlegenden epistemischen Funktionen von Demo-Videos dar-

gestellt werden. Anschlieend wird die Rolle dieser Videos fiir das Feld selbst gezeigt.

a) Epistemische Eigenschaften von Demo-Videos

Die Beliebtheit von Video-Clips insbesondere robotischen Verhaltens erklért sich aus
deren (vermeintlicher) Unmittelbarkeit. Anstatt ein Verhalten zu umschreiben, kann es
durch das Betrachten eines Videoclips nachvollzogen werden. Diese Eigenschaft wirkt
nicht nur im Kontakt mit technischen Laien wie Forschungsférderern, Journalisten oder

avisierten Nutzergruppen. Sie hilft auch, die Heterogenitit des Feldes zu tiberbriicken.
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In diesem Sinne sind Video-Clips klassische ,,boundary objects* (Star & Griesemer
1989). Sie sind Gegenstidnde, die von unterschiedlichen Anspruchsgruppen unterschied-
lich repréisentiert und wahrgenommen werden koénnen und gleichzeitig einen Anlass
zum gegenseitigen Bezug bieten. Was in einem Video zu sehen ist, ist zu sehen und
muss nicht anhand gemeinsamer (und moglicherweise missverstdandlicher) Begriffe be-

sprochen werden.

Demo-Videos sind mehr als ein Vehikel der Wissenschaftskommunikation. Suchman
hat in ihrer Auseinandersetzung mit humanoiden Robotern (z.B. Suchman 2014) den
Charakter dieser Videos beschrieben: Indem Clips von Roboterfidhigkeiten an {ibergrei-
fende Narrative ankniipfen und technisch noch nicht mogliches Roboterverhalten simu-
lieren, stimulieren sie ihr Publikum im Hinblick auf das Potential von Robotik:

Like other conventional documentary productions, these representations are
framed and narrated in ways that instruct the viewer what to see. Sitting
between the documentary film and the genre of the system demonstration or
demo, the videos create a record that can be reliably repeated and reviewed in
what becomes a form of eternal ethnographic present. These reenactments
thereby imply that the capacities they record have an ongoing existence — that
they are themselves robust and repeatable and that like any other living
creatures Cog and Kismet’s agencies are not only ongoing but also continuing
to develop and unfold. (Suchman 2007: 237-238)

In der besténdigen Verfligbarkeit und zirkulierenden Verbreitungsform der Videos er-
kennt sie das Potential, die Narrative der Vorfithrung in einer fortdauernden ,,ethnogra-
phic presence* zu entzeitlichen. Ein Video von Kismet, das dessen Funktionsweise mit
dem entwicklungspsychologischen Bild der Entwicklung eines Kleinkinds rahmt, trans-
portiert das Bild seiner Agency auch noch im Jahr 2016 — obwohl der Roboter schon
seit vielen Jahren nicht mehr interagiert. Wihrend in der Vorfithrung, die in 3.1 be-
schrieben wurde, ein Verhalten ,live’ gezeigt werden muss, implizieren Videos, dass
das gezeigte Verhalten jederzeit und tiberall funktionieren konnte. Suchman versteht
Demo-Videos deswegen als Beweis der Existenz autonomer Roboter, der das Verspre-

chen erreichbarer (und wiinschenswerter) Zukiinfte in sich trigt (Suchman 2011).

Daran anschliefend machen Bischof und Both (Bischof & Both 2015) darauf aufmerk-
sam, dass der Video-Clip, der robotisches Verhalten zeigt, prinzipiell als ,,entfernter

Cousin® des Latour’schen ,theater of proof (Latour 1993: 85) verstanden werden kann.
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Mit dem Konzept umschreibt Latour Handlungen und Darstellungen, durch die die Ob-
jekte einer Wissenschaft als solche sichtbar werden sollen. Eindriickliche Beispiele sind
offentliche Anatomien der frithen Neuzeit (Crawford 1996: 68) oder Pasteurs dramati-
sierte Experimente zum Nachweis eines epidemischen Erregers, bei denen einige Hiih-
ner ihr Leben lieBen. In beiden Féllen werden wirkméichtige Inszenierungen vorge-
nommen, um auf das eigentliche Wissensobjekt, den unsichtbaren Erreger, hinzuwei-

sen.

Diese offentlichen Darstellungen sind nach Latour typisch fiir die moderne Form von
Objektivitat: Das Phianomen als solches soll sichtbar und damit bewiesen werden. Dies
erfordert aber auch die richtige Perspektive, die den Blick des Publikums auf den ent-
scheidenden Punkt lenkt. Das physische und das symbolische Setting dieser Beweissi-
tuationen sind also entscheidend. Shapin (1988) hat solche Settings bspw. fiir physikali-
sche Experimente im England des 17. Jahrhunderts untersucht und die klaren Instrukti-
onen der praktischen Herstellung solcher 6ffentlich nachvollziehbaren Anordnungen
herausgearbeitet. Die Zuschauer in einem solchen Beweistheater bekommen das ,reine’
Phénomen also mit Hilfe inszenatorischer Praktiken, durch das Herstellen von Kontras-
ten, vorgefiihrt. Erst durch diese vereinfachende Form der Darstellung wird das Interes-

sierende wahrnehmbar.

In dieser Tradition lassen sich auch die Demo-Videos in der Robotik beschreiben. Sie
fithren Roboterverhalten nicht nur vor; sie beschleunigen oder verlangsamen Bildse-
quenzen, sie schneiden Szenen zusammen, verstirken Wirkungen durch Musik, erkldren
Funktionen durch Sprechertext und schlieen an etablierte Narrative und Charaktere aus
Filmen und Science Fiction an. Mit diesen audiovisuellen Inszenierungen tibernehmen
sie die Funktion des Beweistheaters: Sie kreieren das Setting, vor dem die Funktions-

weise der Mensch-Roboter-Interaktion sichtbar werden soll.

Im Hinblick auf die dabei verwendete Rhetorik einer besseren Zukunft sind einige Ana-
lysen der symbolischen Settings von Demo-Videos unternommen worden. Suchman
(2014) analysiert das Werbevideo fiir einen sozialen Heimassistenten. Der Clip kulmi-
niert in der Formel ,,What if technology actually treated you like a human being?*, was

Suchman zum Anlass nimmt, die im Video prédsentierten ,,humanisierenden* Aspekte
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(weiBBe privilegierte Familie) und dehumanisierenden Aspekte der Produktion der Bau-
teile des Roboters in chinesischen Fabriken zusammen zu lesen. An dem Beispiel zeigt
sich, dass die Analysen der inszenatorischen Qualitdt haufig fiir das sensibel sind, was

in den Videos nicht sichtbar ist bzw. nicht sichtbar gemacht wird.

Winthereik und Kollegen (2008, zit. n. Both 2015) untersuchen solche Videos auf Ein-
schreibungen durch die Technikproduzenten auf mégliche Nutzer. Durch die Untersu-
chung der ,,Lebenswelt der Demo®, also der Orte und Anldsse der Vorfithrung der Vi-
deos, stellen sie fest, dass die Videos vor allem als Werkzeug der Anbindung an Diskur-
se von potentiellen industriellen Kooperationspartnern, Vermarktern, Politikern und
Nutzergruppen dienen. In dem von ihnen beobachteten Fall zeichnete sich das symboli-
sche Setting des Videos durch die narrative Konstruktion eines bestimmten Bildes des
Gesundheitssystems aus: ein liberales System, in dem jeder Mann und jede Frau selbst

dafiir verantwortlich ist, sich um seine Gesundheit zu kiimmern (ebd.: 128).

b) Demo-Videos als implizite Peer Review

Eine ausfiihrliche Analyse von Demo-Videos ist nicht Teil der vorliegenden Studie, da
weder die Vorbereitung noch die Produktion solcher Videos im Feld beobachtet wur-
den. Entlang der Forschungsfrage des Kapitels nach den epistemischen Praktiken der
Sozialrobotik soll jedoch ein in der Literatur zu Demo-Videos bislang unterbeleuchtetes
Moment diskutiert werden: Videos, die Roboterverhalten zeigen, werden auch inner-

halb des Feldes zu einer epistemischen Ressource.

Die zirkulierenden YouTube-Clips werden selbstverstdndlich auch von Robotikfor-
schenden gesehen. Sieht ein Mitarbeiter ein fiir das Team potentiell interessantes oder
unterhaltendes Video, so versendet er es hiufig tiber die Mailingliste oder postet es in
einem sozialen Netzwerk. Manchmal dreht sich der betreffende Mitarbeiter aber auch
um und ruft die anwesenden Kollegen im Biiro zusammen, um ein Video gemeinsam
mit ithnen anzuschauen. So erregte zum Beispiel ein Video iiber einen Roboterarm, der

thm zugeworfene Gegenstinde aus der Luft fangt, eine solche Aufmerksamkeit:
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Video dechiffrieren
(Feldtagebuch 18.05.2014)

Der Post-Doc betrachtet auf seinem Bildschirm mehrmals einen YouTube-Clip. Das Video be-
eindruckt ihn, was sich u.a. an einem erstaunten ,Wooow!“ zeigt. Er ruft die anderen Anwesen-
den (zwei Doktoranden und mich), damit wir den Clip auch ansehen. Das Video zeigt einen
Roboterarm, der auf einem Tisch in einem Labor montiert ist. In vier unkommentierten Sequen-
zen werden ihm von einer nicht sichtbaren Person je ein Gegenstand (u.a. eine Wasserflasche
und ein Tennisschlager) zugeworfen, den der Roboterarm jeweils fangt. Nach jedem Wurf wird
eine Zeitlupe des Fangens eingeblendet.

Die vier Forschenden betrachten das 40 Sekunden lange Video immer wieder von neuem, um
herauszufinden, wie das gezeigte Verhalten erzeugt wurde. Dabei entdecken sie u.a., dass die
Gegenstéande mit kleinen Styropor-Kugeln markiert sind. Diese Marker sind die Orientierungs-
punkte fir ein Motion Capture-System zur Verfolgung der Bewegungen der Gegenstande. Mit
dieser Entdeckung ebbt die urspriingliche aufgeregte Begeisterung spirbar ab. Der Post-Doc
spielt das Video noch einmal ab und sagt: ,It's still cool.”

In der Praxis des gemeinsamen Anschauens des Clips reproduziert sich zunéchst die
Faszination fiir das robotische Verhalten aus der rhetorischen Absicht des Videos. Die-
ses richtet sich offenbar ohnehin an Wissende, da es bis auf wenige Texttafeln auf eine
Kommentierung des gezeigten Verhaltens und eine narrative Einbettung verzichtet. Das
gezeigte Verhalten ist vor allen dann faszinierend, wenn man weil, wie schwer es {iber-
haupt ist, mit einem robotischen Arm stehende Gegenstinde addquat zu greifen — ge-
schweige denn aus der Luft zu fangen.

Im zweiten Schritt wird das Video auf kritische Zeichen der Inszenierung untersucht.
Dadurch wurden die experimentellen Bedingungen des Trackings der Gegensténde ent-
deckt, womit der Reiz des gemeinsamen Anschauens nachlieB. Die Inszenierung des
inspirierenden Verhaltens war dechiffriert. In seinem abschliefenden Kommentar ver-
weist Post m USb darauf, dass das gezeigte Verhalten auch mit diesem Wissen noch
beeindruckend wirkt.”” Der Video-Clip von anderen Robotikforschenden wird also so-
wohl in seiner inszenierten Wirkung, als auch als Instrument, das diese Wirkung hervor-

ruft, betrachtet und fiir gut befunden.

%2 Der Kommentar konnte in einer anderen Lesart nach der Dechiffrierung iiber das Video hinaus auch die
Umstédnde der Hervorbringung des Verhaltens als (trotz der Aufdeckung) ,,immer noch cool* bezeich-
nen.

295




An dem Nachvollzug der Bedingungen des gezeigten Verhaltens zeichnet sich zudem
eine Funktion ab, die Roboter-Videos fiir Forschende immer hiufiger einnehmen: Sie
werden trotz ihrer Inszeniertheit Anzeiger der wissenschaftlichen und ingenieurtechni-
schen Giite der Arbeit an Robotern. Das zeigt sich auch an der Episode der Gast-
Priasentation eines mittlerweile berithmten Robotikforschers an der Universitéit, an der
er einst seine Dissertation abgelegt hatte. Wéhrend seiner etwa 40-miniitigen Prédsenta-

tion fiihrte er um die 20 Videos von Roboterverhalten vor.

Video-Vortrag
(Feldtagebuch 16.04.2014)

Der Referent beginnt seine Ausfliihrungen mit einem Video eines offenbar relativ frihen Proto-
typs, der am Erklimmen eines flachen Sandhiigels scheitert. Die Bewegungen des Roboters
wirken ungeschickt und unbeholfen. Geldchter im Publikum.

In der Folge kommt der Vortragende immer wieder auf Videos seiner Roboter zuriick, um Ar-
gumente zu unterstreichen. Dabei nimmt er nicht notwendigerweise explizit Bezug auf das Vi-
deo. Manche laufen einfach im Hintergrund ab. Die Wirkung einiger Videos (Erstaunen, Erhei-
tern) ist offenbar wohl kalkuliert, zumindest reagiert das Publikum jeweils deutlich hérbar. Die
meisten zeigen das Verhalten von Robotern bei der Konfrontation mit bestimmten Aufgaben.
Ich erkenne einige der Videos wieder, die via YouTube Uber die Robotik hinaus bekannt wur-
den.

Der Vortragende schlieBt mit einem Video, das eines dieser bekannten Videos persifliert. Ihm
unbekannte YouTube-Nutzer, die in grauen Strumpfhosen unter einem Pappkarton stampfend
laufen, imitieren dabei einen seiner Roboter. Der Forscher merkt scherzhaft an: ,Instead of
counting citations, I'm counting video spoofs now.*

Der Vortrag ist ein Extremfall, der eine ganze Bandbreite von Funktionen von Demo-
Videos zeigt. Das Hauptmotiv ist das Vorfiithren des erfolgreichen robotischen Verhal-
tens, das sich im Erfolg der Videos — die sogar von Laien persifliert werden — wider-
spiegelt. Die abschlieBende Anmerkung, in Zukunft Video-Persiflagen statt Zitationen
zu zdhlen, ist zwar scherzhaft, verweist aber auf den verdnderten Relevanzhorizont des
Forschers. Als Griinder einer erfolgreichen Firma ist der akademische Betrieb fiir ihn

zwar nach wie vor wichtig, aber nicht die relevanteste Wéhrung.

Eine Gruppe von Videos hat vor allem rhetorische und unterhaltende Funktionen, z.B.
der am Sandhiigel scheiternde Roboter. Thnen wird teils mit Geldchter, teils mit Mitleid
begegnet. Kein Mitleid, sondern Anerkennung erregt dagegen das Video eines kréftigen
Tritts gegen einen vierbeinigen Roboter. Dass dieser den Tritt aushilt und die Energie-
einwirkung in seiner Laufbewegung ausgleicht, gilt als Beweis seiner Robustheit. Die-

ses Video dient wie viele andere im Vortrag als Beweis der Funktionalitdt der Roboter.
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Obwohl die meisten Anwesenden im Raum die Videos kennen diirften, reagieren sie
mit anerkennenden Lauten und sogar Beifall. Diese anerkennenden Gesten begriinden
sich in der den Video-Clips zugemessenen Leistungen: Sie sind nicht nur die Bestéti-
gung der Fahigkeiten der Roboter, sondern auch ihres Konstrukteurs.

Gegen Ende des Vortrags thematisiert der Forscher an einem Video eines vermeintlich
scheiternden Roboter die Wichtigkeit der Videodokumentation von Tests: Zunéchst ist
ein Lasten tragender Roboter zu sehen, der beim Aufstieg auf einen Berg am Geroll
abrutscht und sich beim anschlieBenden Sturz mehrfach iiberschlégt. Nach kurzem Lie-
gen richtet sich der Roboter aber selbstéindig wieder auf und geht den Abhang erneut
hinauf. Der Forscher kommentiert das mit dem Hinweis, dass er seinen Kameraménnern
wegen solcher Szenen immer sage, dass sie nie authoéren sollen zu filmen. Mit diesem
Hinweis macht er einen Teil des Hinterbithnen-Wissens zur Inszenierung der Videos als
Rat an die Kollegen gewissermaflen fachoffentlich und unterstreicht damit auch noch

einmal den hohen Grad an Professionalitiit in der Produktion seiner Videos.

Both (2015) nennt dieses Phdnomen ,,youtubization* von Forschung. Zu diesem Kon-
zept gehort nicht nur der Prozess der Inszenierung eines Roboterverhaltens fiir ein Vi-
deo, sondern auch ein spezifisches Ausdrucksverhalten der eigenen Forscheridentitit
entlang den &sthetischen Konventionen von Videoclips (ebd.: 26). Schon in der Hin-
wendung zur Plattform YouTube driickt sich beispielsweise eine Darstellungsabsicht
gegeniiber nicht-akademischen Offentlichkeiten aus. Auch in der Auswahl der gezeig-
ten Szenen — im Beispiel ,,Video-Vortrag® teils martialische Tauglichkeitsbeweise —
werden die Selbstverortung der Forschungsgruppe und der angestrebte Nutzen der Ge-
rdte sichtbar. Im Fall des vortragenden Forschers ist ein avisierter Abnehmer, mit dem
auch schon fiir Feldtests kollaboriert wird, das US-Militédr. Die Inszenierung der Robo-

ter als unverwiistlich und robust entspricht diesem Verwendungszweck.

Demo-Videos sind also auch Ausdruck der Identitdt der Forschenden, was aber nicht
bedeutet, dass sie sich selbst oder die Praktiken ihrer Forschung in den Videos themati-
sieren. Stattdessen konzentriert sich die Inszenierung ganz auf die Leistungsfahigkeit
der Maschinen. Das lésst sich als gelungene Reprisentation des urspriinglichen Ziels
der neuen Robotik, alltagstaugliche Maschinen zu bauen, deuten. Die Videos und ihre

Inszenierungen zielen darauf, einen unmittelbaren, beinahe greitbaren Beweis fiir die
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Tiichtigkeit der Roboter zu liefern. Im Vergleich zu den laboratisierenden Praktiken
lasst sich das als Gegengewicht und Erkldrung fiir die Beliebtheit und Verbreitung der

Videos auch innerhalb des Feldes verstehen.

4. Zwischenfazit: Inszenierung als Unsichtbarmachung

Wir haben gesehen, dass die Inszenierungen von Roboterverhalten in Demonstrationen,
Demo-Videos oder experimentellen Anordnungen eine spezifische Form der Expertise
im Feld darstellt. Die Inszenierung des Maschinenverhaltens ist Teil der Sozialrobotik.
Die damit verbundenen Praktiken zielen in mehrfacher Hinsicht auf eine ,Belebung’ der
Maschinen. In 6ffentlichen Vorfithrungen sollen sie unterhalten und begeistern, in De-
mo-Videos den Beweis fiir ihre Tauglichkeit erbringen. Der inszenatorische Charakter
der damit verbundenen Praktiken besteht vor allem darin, dass die Herstellung ihrer
Belebung unsichtbar gemacht, verborgen wird — worin die ,,Bezauberung® (Gell 1998)
der Roboter besteht. Suchman (2007: 243ff.) vergleicht die inszenierenden Praktiken
der Sozialrobotik mit Schilderungen aus ethnographischer Literatur zur Mystifizierung
von Fetischfiguren, die dhnlich wie die Clan-Totems bei Durkheim (Durkheim 1984)
durch Inszenierungen mit hoher symbolischer Bedeutung aufgeladen werden. Suchmans
Schlussfolgerung (2007: 257-258) adaptierend ldsst sich sagen, dass die Inszenierung
der Roboter eben die Eigenschaften herstellt, die die Maschinen selbst nicht generieren
konnen: soziale Situiertheit, symbolische Eingebundenheit, Subjektivitit und Historizi-

tt.

Ein beliebtes Mittel, um an diese Dimensionen sozialer Verortung anzukniipfen, ist die
Verwendung von Narrativen und Charakteren aus kulturell geteilten Wissensvorriten
wie Science-Fiction-Filmen (vgl. IV.1). Die Inszenierung solcherart inspirierter
Mensch-Roboter-Interaktion schreibt auch das Versprechen der Robotik fort, an der
Realisierung der imaginierten Zukiinfte mitzuwirken. Die Inszenierungen der Sozialro-
botik stimulieren ihr Publikum fiir dieses Potential. Durch die medialen Eigenschaften
von YouTube-Clips, wie ihre typische Lange und ihre Zirkulierbarkeit, néhren die De-
mo-Videos dieses alte Versprechen in einer den aktuellen Kommunikationsformen adi-

quaten Weise.
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Die Inszenierungen insbesondere in Demo-Videos korrespondieren nicht zwangslaufig
mit den epistemischen Interessen der Forschenden. Both berichtet beispielsweise von
Bedenken der von ihm beobachteten Gruppe, fiir das inszenierte Verhalten wissen-
schaftlich in Misskredit zu geraten (2015: 25). Letztlich setzen sich aber die Darstel-
lungsmoglichkeiten und -absichten dieses Formats durch. Die weite Verbreitung der
Demo-Videos zeigt, dass die Produktion eines Videos, in dem Roboterfihigkeiten ge-
zeigt werden, fiir Forschungsgruppen mittlerweile normal ist. Dazu gehort auch das
Wissen dartiiber, wie der Blick des Betrachters durch technische, filmische und symboli-
sche Mittel gelenkt werden kann. Der Aufwand rechtfertigt sich deshalb, weil die Vi-
deos nicht nur als Briicke zu Anspruchsgruppen im Feld dienen; die Videos gelten in-
nerhalb der Robotik auch als Bestédtigung der Fahigkeiten der Konstrukteure. Sie sind
damit eine Form der Mediatisierung von Wissenschaft, die sich mit bestehenden wis-
senschaftlichen Praktiken (wie etwa dem peer review) amalgamiert und gleichzeitig
eine Anpassung an bestimmte (massen-)mediale Darstellungslogiken bedeutet (Schulz

2004, Schéfer 2014).

Im Fall ,,Doppelgédnger* besteht in der Inszenierung sogar eine Erweiterung und Ermog-
lichung der wissenschaftlichen Fahigkeiten der Sozialrobotik: Der Zweck der darge-
stellten Versuchsanordnung ist es, die durch sie erwirkten Effekte zu testen. Die Mysti-
fizierung des scheinbar lebensechten Roboters besteht nicht nur in seiner konkreten In-
szenierung, sondern auch im rekursiven Verhiltnis dieser Forschung zu ihren Gegen-
standen. Sie bringt ihr eigenes Erkenntnisobjekt hervor, indem sie dieses testet — und sie
testet ihr Erkenntnisobjekt, indem sie es hervorbringt. In diesem Fall wurde die ermog-
lichende (und begrenzende) Leistung der epistemischen Praktiken der Inszenierung be-

sonders deutlich.

Inszenierungen werden auch auf anderen Wegen epistemisch wirksam. So kann eine
inszenierte Vorfithrung neue epistemische Objekte erzeugen. Erkenntnisse und Reakti-
onen aus den Vorfithrungen flieBen in die Entwicklung ein. Rosenthal berichtet das so-
gar iiber die Vorfithrung von Demo-Videos: Die Reaktionen auf diese dienen den For-
schenden zur (Anpassung der) diskursiven Einfassung der Vorfiithrung und helfen, zu-

kiinftige Handlungen zu koordinieren (2005: 348). Inszenierungen markieren oft den
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Ubergang von Entwicklungszielen in 6ffentliche Sphéren. Die STS-Forschung hat da-
rauf aufmerksam gemacht, dass dieser Prozess nicht erst am Ende eines abgeschlosse-
nen Entwicklungsprozesses steht, sondern bereits widhrenddessen eine Aushandlung
dariiber darstellt, welche Potentiale eine Technologie hat und wo sie fiir welche Zwecke

transformativ eingesetzt werden kann (Wintherreik 2008: 118; Latour & Weibel 2005).

Viele Forschende im Feld sind sich durchaus bewusst, dass sie mit der Entwicklung
threr Maschinen zu einer sich verdndernden Erfahrung von Sozialitit beitragen
(Dautenhahn 1998; Turkle 2012). Geschieht das 6ffentlich, dann aber zumeist in Form
der Inszenierung der Maschinen und ihrer Fahigkeiten. Zum Wesen dieser Inszenierun-
gen gehort es, dass ihre Bedingungen nicht-6ffentlich bleiben. Nur wenige Forscher,
z.B. Prof m USa, verlassen die Hinterbithne und treten mit potentiellen Nutzern in ei-
nen Diskurs dariiber ein, wie diese transformativen Potentiale der Entwicklung genutzt
werden sollen und konnen. Das reflektiert die Tatsache, dass die ,Gegenstinde’ der So-

zialrobotik soziale Subjekte sind, nur unzureichend.
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4. Fazit — Wechselspiele des Erzeugens und Beobachtens

Das Zusammenspiel aus epistemischen Objekten, Instrumenten und Praktiken nennt
Rheinberger ,,Experimentalsystem® (2001: 22). Gedacht sind diese als konkrete Ver-
suchsanordnungen, als ,,die kleinsten vollstindigen Arbeitseinheiten der Forschung*
(ebd.). Hier sollen sie etwas weiter gedacht werden. Ausgangspunkt dafiir ist die zentra-
le Eigenschaft der Experimentalsysteme, ein ,,Sammelsurium ausgekliigelter Wechsel-
spiele* zwischen den epistemischen und den technischen Objekten zu sein (Lettkemann
2014: 65). Die dargestellten Ergebnisse haben gezeigt, dass diese Wechselwirkungen in
der Sozialrobotik drei typische Formen annehmen. Diese Formen beinhalten konkrete
Experimentalsysteme, sind aber umfassender, da sie die Bezugnahmen der Praktiken
auf ihre Erkenntnisobjekte typisieren. Sie beschreiben nicht die einzelnen Versuchsan-
ordnungen, sondern die Charakteristik der ,,Wechselspiele®, die zwischen ihnen und
ithren epistemischen Objekten — der Mensch-Roboter-Interaktionen und den angestreb-

ten Nutzungssituationen — vonstattengehen.

Laboratisierung

alltagsformig

Inszenierung

Orte
beobachtete Prozesse
soziale Situiertheit

Epistemische Akteure

Zeichensysteme

translokal

erzeugt

isoliert

sozio-technische

Aufzeichnungssysteme

formalisiert

lokal
selbstperformant
integriert

Alltagsmenschen

idiosynkratrisch

translokal
erzeugt
erzeugt

,belebte’ Roboter

kulturell geteilt

Selbstverstandnis Forscher passiv aktiv expressiv

Tabelle 3 - Ubersicht epistemische Praktiken

Die drei Gruppen epistemischer Praktiken — Laboratisierung, alltagsformige Heuristiken
sowie Inszenierung — vermitteln je auf spezifische Art und Weise zwischen den episte-
mischen Objekten und den technischen Objekten. In ithrer Wirksamkeit in der forscheri-
schen Praxis und im Entwicklungsprozess diirfen sie allerdings nicht als losgelost und
einzeln wirksam gedacht werden. Vielmehr sind diese epistemischen Praktiken in allen
vorgefiihrten Zieltypiken und Projekten beobachtbar. Wir haben an den Fillen gesehen,

dass Forschende beispielsweise alltagsweltliche Ressourcen nutzen, um ihre Laborexpe-
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rimente zum Funktionieren zu bringen. Die Inszenierung eines Roboterverhaltens fiir
eine Demonstration kann auflerdem zur Hypothese des nédchsten Experiments werden.
Uneindeutige Daten einer Laboratisierung werden wiederum auf Basis alltagsformiger

Beobachtungen interpretiert und bewertet.

Anhand dieser Uberginge deutet sich an, dass die Zuschreibung der Eigenschaften
,»epistemisches™ und ,,technisches Objekt* tempordr und vom jeweiligen Kontext ab-
héngig ist. Die robotische Plattform ist zuweilen ein Instrument der Provokation be-
obachtbaren Verhaltens, das erst dadurch zum epistemischen Objekt werden kann. In
anderen Konstellationen ist das Verhéltnis zwischen epistemischem Objekt und techni-
schem Objekt so standardisiert, dass der epistemische, also erkenntnisférdernde Charak-
ter des Beobachteten fraglich ist. Am Beispiel der Operationalisierung von ,,Emotion*
im Experimentalsystem FACS wurde das deutlich: Diese Laboratisierung zielte nicht
darauf ab, (schopferische) Kontingenz zu ermoglichen und somit neue Wissensobjekte
hervorzubringen. Vielmehr ging es hier um den Beweis fiir die Tauglichkeit durch die
Reduktion von Komplexitdt und Kontingenz. Erst mit Blick auf die alltagsweltlichen
epistemischen Praktiken der Sozialrobotik wurde deutlich, dass Mensch-Roboter-
Interaktion als komplexes, eigengesetzliches Phanomen Teil des Forschungs- und Ent-
wicklungsprozesses wird. Erst hier lieBen sich Offnungen und Ambiguititen im Ver-

héltnis zwischen Erkenntnisobjekten und Instrumenten erkennen.

Dieser Unterschied zum wissenschaftshistorischen Konzept Rheinbergers ergibt sich
aus den unterschiedlichen Zielen der beobachteten Forschungsfelder: Die schopferische
Komponente des Experiments bei Rheinbergers Molekularbiologen ergibt sich aus der
Rolle der (experimentellen) Innovation fiir dieses Feld. Mit Ausnahme einiger Projekte
der Zieltypik ,,Erforschen® ist das paradigmatische Ziel der Sozialrobotik dagegen ein
ingenieurhaftes ,,passend machen und ,,zum Funktionieren bringen* anstelle der Gene-
rierung neuer Wissensobjekte. Die Entwicklung der Roboter ist zundchst oft Selbst-
zweck; die resultierenden Maschinen sind eher epistemische Bedingung denn epistemi-
sches Objekt (vgl. II.1). Die Bewegung zwischen Wissen und Nichtwissen verlduft da-
mit in der Sozialrobotik anders als in naturwissenschaftlichen Disziplinen. Sie misst
sich am Faktor des Gelingens einer bereits imaginierten und als niitzlich bestimmten

Mensch-Roboter-Interaktion statt an der Hervorbringung des Unvorhergesehenen. Das
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zu Entdeckende ist die Passung, die Gangbarmachung der Maschinen in der sozialen
Interaktion. Um die Grenze zwischen Wissen und Nichtwissen in dieser Frage zu ver-
schieben, werden (auch) andere epistemische Ressourcen genutzt als das Experimental-

system des Laborexperiments.

Dass dabei Alltagswissen zur epistemischen Ressource wird, kann eigentlich nicht iiber-
raschen. Beobachtungen erster Ordnung, implizites Wissen und interaktionale Expertise
sind Techniken, mit denen sich Menschen in Alltagswelten zurechtfinden. Auf sie zu-
rickzugreifen, um in eben jenen Alltagswelten eine Passung der eingesetzten Maschi-
nen zu erzielen, ist naheliegend und vielversprechend. Die Beschreibung der alltags-
weltlichen epistemischen Praktiken entspricht auch der typisch forscherischen Praxis
des tastenden, bastelnden Arbeitens — der Bricolage, wie Rheinberger sie auch nennt.
Allerdings sind die alltagsformigen Experimentalsysteme nicht dokumentiert und nicht

methodisch reflektiert, was Gefahren birgt (s.u.).

Auch die Vorstellung vom Roboter als Universalwerkzeug (vgl. IV) wird Teil der Expe-
rimentalsysteme der Sozialrobotik. Demo-Videos und andere Inszenierungen kniipfen
an die Vorstellung des tiichtigen Roboters an und formen die Erwartungen und Erwar-
tungserwartungen von Probanden, potentiellen Nutzern und Kollaborationspartnern.
Damit sind sie auch epistemische Praktiken, weil sie ihre Erkenntnisobjekte nicht fol-
genlos imaginieren. Sie beeinflussen Nutzungssituationen und Nutzerinnen nicht nur
durch die persuasiven Strategien der Gestaltung der Clips, sondern teilweise auch ganz
manifest, wie am Beispiel ,,umgekehrtes Interview* deutlich wurde. Die Sozialrobotik-
forschung schafft die Bedingungen, unter denen Mensch-Roboter-Interaktion denkbar

und messbar wird, nicht unwesentlich durch Praktiken der Inszenierung.

Diese beiden Gruppen epistemischer Praktiken, die in der Regel nicht Teil dessen sind,
was als Forschung berichtet und verstanden wird, sind funktional fiir die Forschung als
Praxis, gleichzeitig aber nicht unproblematisch. Alltagsweltliche epistemische Praktiken
erster Ordnung beobachten nicht ihr Beobachten. Sie konnen nicht erkennen, unter wel-
chen Bedingungen es stattfindet, und damit auch blinde Flecken nicht erahnen. Die Her-
stellung und Fortfithrung von Versprechen der Niitzlichkeit durch Inszenierungen die-

nen nicht zuerst der Passung der Mensch-Roboter-Interaktion, sondern dem Ermogli-
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chen und Fortbestehen der Forschungspraxis als solcher. Beide Gruppen von Praktiken
fithren zu normativen Homologien und reproduzieren eine machtférmige Beziehung zu
Nutzerinnen und Nutzern als Behandelte. Diese Folge griindet nicht in den epistemi-
schen Praktiken an sich, sondern in den Bedingungen ihrer Umsetzung. Ein partizipati-
ver Designprozess, wie wir ihn am Beispiel ,,Roboter-Bausatz* gesehen haben (V.4.4),

basiert ganz wesentlich auf alltagsformigen epistemischen Praktiken.

Umgekehrt bergen auch laboratisierende Zugriffe dysfunktionale Potentiale im Hinblick
auf das Ziel der Passung der Maschinen. Das driickt sich unter anderem an der — gemes-
sen an ihren eigenen Giitekriterien — oft nicht reliablen Anwendung standardisierter
Methoden im Feld. So lassen sich wiederkehrende Nachldssigkeiten in der Auswahl,
Akquise und Anzahl von Probanden sowie in der Korrektheit der Durchfiihrung von
Experimenten beobachten. Zudem werden Fragebogen oder Fragebogen-Items hiufig
unter Missachtung interner Validitit verwendet oder ihre Malle falsch interpretiert (z.B.
Feldtagebuch 28.08.2013). Auch der Umgang mit statistischer Analyse geschieht zu-
weilen wenig addquat. So lielen sich z.B. Mittelwertvergleiche ohne Signifikanztest als
berichtete Ergebnisse beobachten (Feldtagebuch 07.05.2014). Solche Dysfunktionalitd-
ten sind eine Wirkung des Legitimationszwangs der Roboterforschung als ,,niitzlich*
und der epistemischen Bedingungen projektférmiger Forschung: Die Erhebungen die-
nen nicht primér der Annidherung an eine bessere Passung der Maschinen fiir den Ein-

satz in sozialen Kontexten, sondern dem Nachweis ihres Funktionierens.

Erst in ihrem Zusammenspiel werden die drei Gruppen von epistemischen Praktiken im
Rheinberger’schen Sinne epistemisch schopferisch wirksam. Sie wechseln sich in ihren
unterschiedlichen Féhigkeiten, soziale Komplexitidt und Kontingenz zu kompensieren,
gewissermallen ab. Dabei lassen sich zwei Pole der Wirkung der typisierten Wechsel-
spiele von epistemischen und technischen Objekten identifizieren, die die Problemstel-
lung der Sozialrobotik bearbeiten: Der voriibergehende Ausschluss von sowie das Stre-

ben nach Komplexitit und Kontingenz (vgl. VIL.2).
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VII. Fazit

Das Ziel dieser Studie war die Rekonstruktion der epistemischen und technisierenden
Logiken der Sozialrobotik. Diese wurde dabei als Gegenstandsbereich besonderer Rele-
vanz fiir die Frage der Vermittlung zwischen ,,technischer Eigenlogik* und ,,sozialer
Dynamik* in sozialer Technik identifiziert (Weymann & Sackmann 1994: 14). Die For-
schenden in diesem Feld miissen nicht nur ihre komplizierten Maschinen zum Funktio-
nieren bringen, sondern auch mit den Kontingenzen und Komplexititen lebensweltli-
cher Zusammenhinge der Anwendung umgehen. Diese Problemstellung ist schon bei
der Entwicklung von eher starrer ,,Sachtechnik* des Sozialen, wie z.B. beim tayloristi-
schen Schreibtisch,” komplex. Durch die konzeptionelle Hinwendung zum Sozialen in
soziotechnischen Systemen wie Sozialrobotern spitzt sie sich jedoch noch zu (Rammert
1989: 164-165). Die alltagsweltlichen Gegenstdnde und Prozesse dieser Unternehmung

sind in spezifischer Weise komplex und dadurch schwerer zu technisieren.

Die Praktiken der Forschenden der Sozialrobotik, ihre spezifischen Bedingungen und
Strategien sollen in einem ersten Schritt der Beantwortung der Frage zusammengetfasst
dargestellt werden, wobei auf die Heuristik der handlungstheoretischen Analyse der
Phianomenstruktur aus der Grounded Theory zuriickgegriffen wird (1.). Der Entwick-
lungsprozess als solcher und die ihn kennzeichnenden Praktiken lassen sich demnach
als Pendelbewegung zwischen Komplexititsreduktion und Komplexititserweiterung
theoretisieren (2.). Die beschriebene Problemstellung ist auch anderen Forschungs- und
Entwicklungsbereichen dhnlich. Anhand eines Beispiels aus der HCI-Forschung soll
abschlieBend ein methodologischer Vorschlag unterbreitet werden, wie der Entwick-

lungsprozess der Sozialrobotik methodisch besser abgebildet werden konnte (3.).

1. Phinomenstruktur der Sozialrobotik

Der Gegenstandsbereich Sozialrobotik ist in dieser Untersuchung vor allem als spezifi-

sche Problemstellung betrachtet worden, was die Frage nach den daraus resultierenden

% Der Htayloristische Schreibtisch ist ein rationalisierter Entwurf fiir einen Schreibtisch, dessen Arbeits-
fliche und Schubladen zentimetergenau auf konkrete Aufgaben der Buchfithrung ausgerichtet ist. Er
besteht z.B. aus Ablagen fiir Rechnungseingidnge und -ausgénge (Schmidt 2007; Rolf 2013: 57).
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Strategien ihrer Bearbeitung aufwarf. Die Ergebnisse der rekonstruktiven Analyse sol-
len daher im Hinblick auf dieses Problemlosungshandeln dargestellt werden. Ein Vor-
bild dafiir ist das Kodierparadigma der Grounded Theory (Strauss & Corbin 1996:
78ff). Es fasst Daten zum beobachteten Phdnomen nicht einfach zusammen, sondern
ordnet sie entlang verschiedener Dimensionen des zu Erkldrenden. Fiir die Darstellung
der Ergebnisse soll diese Heuristik deshalb auf das Untersuchungsinteresse der Studie
iibertragen werden. Im Zentrum steht dann nicht, wie in der Anlage dieses methodi-
schen Mittels, ein einzelner Fall, sondern das Erkenntnisinteresse, wie sich die Sozial-
robotik ihren sozialen Phinomenen nihert. Diese Ubertragung ist methodologisch mog-
lich, da die Grounded Theory auf die Erkldrung von Verhaltensmustern zielt, die ,,fiir
die Beteiligten relevant und problematisch® sind (Strauss 1998: 65). Anders als in bio-
grafischen Fragestellungen (z.B. Tiefel 2005), wo Bedingungen von Ereignissen aus der
Nacherzdhlung unter Umstidnden nicht zu rekonstruieren sind, entspricht die handlungs-
theoretische Fundierung des Kodierparadigmas der Operationalisierung als Problemlo-

sungshandeln der Forschenden.

Dem Vorschlag von Strauss und Corbin sowie der Darstellung von Striibing (2013: 120)
folgend wird das zu erkldrende Phinomen im Folgenden entlang seiner Ursachen, Kon-

texte, intervenierenden Variablen, resultierenden Strategien und Konsequenzen erklért.

Ursachen: Verlassen Kontext: Problemldsungshandeln;
des Labors; untersch. Implikationen ,,technische
Bearbeitungsmodi Objekte®; projektformig
Alltagswelt <> organisierte Forschung

Rechentechnik /

Phdnomen: Sozialrobotik
impliziert Technisierung
alltagsweltlicher
Nutzungszusammenhinge;

~wicked problem*
A
Intervenierende Konsequenzen:
Bedingungen: \ heterogenes Feld;
Genealogie d. Strategien der Akteure: beginnende )
Rol_)oters als Abstrahicrung & Integrierung; Sta.mdar(.hswrun_gen,_
. ST ey epistemische Dinge in
Universalwerkzeug wirksam in vier Zieltypiken; ep 1 i he Ding;
epistemische Praktiken: ihrem eigenen Recht —
Laboratisierung, alltagsformige Passung Alltagswelt
Heuristiken & Inszenierung unklar

Abbildung 5 — Phianomenstruktur der Sozialrobotik
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Phénomen: Was ist das Problem?

Alltagswelten bergen fiir Roboter nicht nur physische Gefahren des Nicht-
Funktionierens. Mensch-Roboter-Interaktionen sind zudem abhéngig von Interpretatio-
nen der involvierten Personen, die schlecht vorhersagbar sind und sich durch die Ein-
nahme unterschiedlicher Beobachterpositionen zudem verdandern. Auflerdem zeigt sich,
dass auf den ersten Blick sehr unterschiedliche Phanomenbereiche, wie der Flur einer
Geburtenstation und der Flur der Onkologie, unterschiedliche Formen addquaten Robo-
terverhaltens nahe legen (Mutlu & Forlizzi 2008). Diese spezifische Komplexitit der
Alltagswelt — im Gegensatz zu idealisierten Sinnprovinzen wie Wissenschaft (Schiitz
1971: 267ff.)) — ist die Kernherausforderung der Sozialrobotik (Meister 2014). Das
Problem besteht dabei vor allem im Zwang, die Komplexitét sozialer Situationen fiir die
Bearbeitung durch Computer zugénglich zu machen. Das kann als spezifische Form der
Komplexitdtsreduktion verstanden werden: Sie erfordert die numerisch operationalisier-
bare Diskretisierung des zu bearbeitenden Problems, seiner Ursache-Wirkungs-
Zusammenhinge und des angestrebten Losungswegs (vgl. 11.2). Die Herausforderung
besteht also darin, schwer zu standardisierende Phdnomene standardisierend einzufas-
sen. Rittel hat diese Form der Bearbeitung von ,,wicked problems* im Hinblick auf ihr
Losungspotential kritisiert (Rittel & Webber 1973: 160). Fiir die Forschenden selbst
stellt sich diese Frontstellung als Herausforderung dar, die Maschinen (bzw. die wissen-
schaftliche Erarbeitung von Losungsvorschlédgen fiir diese) zum Funktionieren zu brin-
gen. Das paradigmatische Ziel der Sozialrobotik ist ein ingenieurhaftes Passendmachen.
Die Entwicklungsprozesse der Roboter konnen demnach als Suche nach und Erfindung
von ,,work arounds“ der grundlegenden Problematik der technischen Darstellbarkeit

sozialer Komplexitit beschrieben werden.

Ursachen: Was fiihrt dazu?

Auf einer forschungspraktischen Ebene taucht das Phdnomen auf, seitdem die Maschi-
nen der Robotik-Forschenden die Labore verlassen sollen bzw. Menschen und Nut-
zungssituationen zu Bestandteilen der Labore werden. Die Problemstellung der Sozial-
robotik basiert auf dem Ziel, ,,real world problems” zu 16sen. Daraus ergibt sich unwei-
gerlich das Problem, rechentechnische Modellierungen fiir (Teile der) Interaktion mit

Menschen zu finden.
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Alltagsweltliches Handeln und die operativen Bedingungen von Rechentechnik kenn-
zeichnet, wie bereits erwihnt, eine Differenz der Erkenntnis- und Vollzugsmodi. Das
computerisierende Vorgehen erfordert gegeniiber der interpretationsabhéngigen All-
tagswelt das Herauslosen und Operationalisieren algorithmisierbarer Zusammenhéngen,
um rechentechnische Losungswege iiberhaupt anwenden zu konnen. Dabei treten vor
allem die zahlreichen stillschweigenden Normalisierungen und Komplexititsreduktio-
nen, die Alltagsmenschen vornehmen, um Alltagshandeln zu erméglichen, als (unerwar-
tete) Probleme auf. Die sinnhaft ordnungsstiftenden Operationen des Alltagsverhaltens
sind derzeit rechentechnisch nicht darstellbar. So entstehen fiir die Forschenden der
Zwang zur Diskretisierung von wirksamen Faktoren sowie die Notwendigkeit, produk-

tiv mit diesem umzugehen.

Kontext: Ausprdgungen und Bedingungen

Die Bearbeitung der beschriebenen Frontstellung von technisierender Bearbeitung und
alltagsweltlichem Gegenstandsbereich ldsst sich als Problemlosungshandeln der For-
schenden verstehen. Im Vergleich zu bestehenden theoretischen Einordnungen von For-
schungshandeln stellt es eine hybride Form aus Forschen, Technisieren und Entwerfen
dar. Die damit einhergehenden Praktiken konnen als Reaktionen auf die Irritationen der
technikwissenschaftlichen Routinen durch die Aufgabe der Bearbeitung sozialer Gegen-
standsbereiche verstanden werden. Sie zeichnen sich nicht nur durch Komplexitétsre-
duktionen, sondern auch durch integrierende Momente aus. Dieses Handeln lésst sich
grundlegend als ausprobierende Selektion von Wirkzusammenhingen beschreiben. Wie
,» Tinkering*, Bricolage oder das von der ,,mangle of practice” geformte Forschungshan-
deln entwickelt es sich entlang von Zufillen, Widerstinden und Gelegenheiten des For-
schungsprozesses.

Die spezifischen Bedingungen dieser Selektionen bestehen einerseits in den Implikatio-
nen der Experimentalsysteme, die das Problemlosungshandeln und seine Ergebnisse
einfassen (vgl. II.1). Dazu gehoren die Selektionskriterien und Theorien der wissen-
schaftlichen und technischen Instrumente des Problemldsungshandelns. Andererseits
bedingt der institutionelle und soziale Rahmen der Forschung ihren Bezug zum Sozia-
len. Das betrifft insbesondere die projektformige Organisation und Finanzierung von
Forschung. Die Wirksamkeit dieses Faktors ist vor allem durch die hohe Ressourcenin-

tensitdt der Entwicklung von Sozialrobotik-Prototypen bedingt. Sozialrobotik-Ziele
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werden beispielsweise durch Forderprogramme und Ausschreibungen auf ,,soziale An-
wendungsfelder hin geformt: Soziale Situationen der Verwendung geraten dabei zu-
néchst extrinsisch motiviert, bildhaft und hiufig wenig verbindlich in den Blick. Auch
die Vorgaben zur Evaluation der zu entwickelnden Mensch-Roboter-Interaktion bringen
Implikationen der Operationalisierung sozialer Faktoren mit sich (vgl. V.1). Durch die
Ziele der Sozialrobotik-Projekte werden also bereits wesentliche Selektionen der mogli-

chen Selektionen der Forschenden bedingt.

Intervenierende Bedingungen: Vorbedingungen der Strategien

Zu den generellen Vorbedingungen der Strategien der Forschenden gehort das kulturelle
Erbe der Genealogie der Robotik. Im Fall der Sozialrobotik betrifft das vor allem kogni-
tivistische Metatheorien aus der KI-Forschung und der Computer Science. Aber auch
schon in die literarischen Urspriinge der Robotik sind Vorstellung von Robotern, ihrer
Niitzlichkeit und ihrer bevorstehenden Realisierung eingelassen. Die bereits themati-
sierten 0konomischen und politischen Bedingungen der Robotikforschung stehen in
Beziehung dazu: Die derzeit beobachtbare Konjunktur der Férderung von Sozialrobotik
speist sich aus dem Niitzlichkeitsversprechen, alltagsweltliche Lebensbereiche zu auto-
matisieren. Der Modus der Ndherung an das Soziale ist nicht zuletzt durch zwei Kultu-
ren des Problemdefinierens (und -16sens) aus der Computer Science geformt. Diese drei
Quellen von Vorbedingungen von Strategien kulminieren im Bild von Robotern als
Universalwerkzeuge. Das Problemlosungshandeln der Forschenden ist als prospektives
Problemlosungsversprechen gerahmt und richtet sich zunéchst vor allem an den Féhig-
keiten des Werkzeugs und dem universalisierenden Anspruch der Zielstellung aus — und
damit in den meisten Féllen nicht zuerst an konkreten Praktiken, Bediirfnissen und Situ-
ationen der angestrebten Nutzung. Das manifestiert sich in einer groen Gruppe von
Forschungszielen der Sozialrobotik, die nicht nach Losungen fiir Probleme in Anwen-
dungsgebieten suchen, sondern vor allem nach der Umsetzung des Losungswegs ,,Ro-
botereinsatz®. Das Problemlosungshandeln der Forschenden wird dadurch insofern ge-
formt, als der Entwicklungsprozess dem Einsatz und der Einsetzbarkeit des Werkzeugs
an sich dient. Meister hat auf diesen Zusammenhang schon fiir die Servicerobotik hin-
gewiesen (Meister 2011b: 120); es handelt sich um eine ,,post-hoc*“-Ausrichtung der
Forschung (Knorr Cetina 1984: 108). Vorbedingungen, die dagegen einen partizipativen

Entwicklungsprozess beglinstigen — wie ein Nutzer ermichtigendes Selbstverstindnis
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der Forschenden —, wurden nur in wenigen Fillen beobachtet oder im Projektverlauf aus

pragmatischen Griinden marginalisiert.

Strategien: Wie gehen die Akteure mit dem Phdnomen um?

In den Néherungsweisen an das Soziale lassen sich zwei tibergreifende Strategien der
Forschenden beobachten: die Abstraktion konkreter Situationen oder Anwendungsprob-
leme auf der einen Seite und die /ntegration von Sozialrobotern in konkrete Situationen
und Anwendungsfelder auf der anderen (vgl. V.2). Diese Strategien formen Denkpro-
zesse, epistemische Praktiken und Entwicklungsrichtungen in Sozialrobotikprojekten.
Die Abstraktion — sowohl von Bediirfnissen im Anwendungsbereich, als auch von kon-
kreten Nutzungssituationen — dient dem Immunisieren und Aufrechterhalten technischer
und wissenschaftlicher Konzepte, die mit der Ambivalenz und Kontingenz sozialen Si-
tuationen konfrontiert sind. Abstraktion manifestiert sich beispielsweise in der Laborati-
sierung von Faktoren der Mensch-Roboter-Interaktion (vgl. VI.1). Integration — sowohl
von Zielen aus Anwendungsfeldern als auch von konkreten Nutzerinnen und Nutzern —
ist die notwendige Gegenbewegung, die die zu entwickelnde Technik und wissenschaft-
liche Konzepte in der Praxis der angestrebten Verwendung verankert und gangbar
macht. Integration lésst sich beispielsweise an nutzerzentrierten Entwicklungsprozessen
wie partizipativem Design beobachten. Das Wechselspiel aus beiden Strategien ist
kennzeichnend fiir die Bearbeitung des ,,wicked problems* der Sozialrobotik (vgl.

VIL2).

Entlang dieser Strategien konnten vier typische Operationalisierungen des Sozialen in
Sozialrobotikprojekten verdichtet werden: Die Forschung stellt zum ersten auf standar-
disiert messbare Effekte der Mensch-Roboter-Interaktion ab. Zum zweiten werden an-
hand typisierter und institutionalisierter Nutzungssituationen in Anwendungsfeldern wie
der professionellen Pflege Szenarien der Nutzung abgeleitet. Ein Nutzen dieser Szenari-
en besteht darin, dass sie drittens eine weitere Form der Operationalisierung integrieren:
Sie bestehen aus mehreren Tasks, d.h. technisch definierten Aufgaben, die Mensch und
Roboter in der Nutzung zu erfiillen haben. Zum vierten wird Sozialitét in der Sozialro-
botik auch als das Herstellen von Beziehungen zwischen Anspruchsgruppen und For-
schenden verstanden, um Mensch-Roboter-Interaktion in konkrete Alltagswelten integ-

rieren zu konnen. Diese Bezugsformen kénnen in ein und demselben Projekt zu unter-
310



schiedlichen Zeitpunkten auftreten. In den meisten Fillen dieser Studie zeigte sich je-
doch eine dominante Form der mit der Operationalisierung einhergehenden Form der

Bearbeitung.

Im Hinblick auf die epistemischen Praktiken — also die Handlungen, in denen Sozialro-
botik Soziales forschend herstellt — lieBen sich drei Bezugnahmen typisieren. Diese be-
schreiben die Charakteristik des forschenden Herstellens und der resultierenden
Mensch-Roboter-Interaktionen. Als Laboratisierung wurden dabei die Erzeugung und
Messung von Effekten der Mensch-Roboter-Interaktion in Laborexperimenten bezeich-
net. Diese werden typischerweise in formalisierten Zeichensystemen festgehalten und
dienen als wissenschaftliches Ergebnis oder standardisierender Maf3stab der transloka-
len Zirkulation im Feld. Wesentlich impliziter wirken dagegen alltagsformige Heuristi-
ken. Sie zeichnen sich z.B. am epistemischen Wert alltagsweltlicher Erlebnisse oder
inkorporierter Expertise der Forschenden im Umgang mit spezifischen Lebenswelten
ab. Aullerdem zeichnet sich das Feld der Sozialrobotik durch Inszenierungen der Ma-
schinen und ihrer Féhigkeiten aus. Die damit verbunden Praktiken — wie Demonstratio-
nen oder das Herstellen von Videoclips — dienen nicht nur der Offentlichkeitsarbeit,
sondern haben auch epistemischen Charakter: Sie formen die Erwartungen von Nutze-
rinnen und Nutzern sowie Kooperationspartnern und erméglichen bestimmte Formen
von Mensch-Roboter-Experimenten iiberhaupt erst (VI.3.)

Die drei Gruppen epistemischer Praktiken vermitteln auf je spezifische Art und Weise
zwischen den epistemischen Objekten und den Prozeduren ihrer Herstellung. Dabei
wurden vor allem immer wieder Uberginge und wechselseitige Stiitzungen zwischen
Bestrebungen einer szientistischen (oftmals dekontextualisierenden) Behandlung und
einer (integrierenden) Ermoglichung der Mensch-Roboter-Interaktion in konkreter

Verwendung sichtbar.

Konsequenzen: Worin resultieren die Strategien?

Die beobachteten Strategien im Umgang mit dem Sozialen zeichnen iibergreifend das
Bild eines sehr heterogenen Feldes, das sich eher durch die Arbeit am dhnlichen Phi-
nomenbereich fassen ldsst als durch gemeinsame Begriffe, Theorien oder Strategien. Es
zeigt sich sogar, dass zwischen unterschiedlichen Typiken, wie etwa ,,Bauen* und ,,Er-

forschen®, Konflikte iiber die Deutung guter Sozialrobotikforschung verlaufen (vgl.
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VIL.1). Dabei wurde sichtbar, dass epistemische Strategien aus nicht-
technikwissenschaftlichen Disziplinen groe Verbreitung und Erkldrungskraft im Feld
besitzen. Gemeinsame Standards oder Metriken werden im Feld diskutiert; wirksame
Standardisierungen lassen sich aber erst in Ansdtzen beobachten. Dazu zéhlt z.B. die
Verwendung von Open Source-Software zur Integration von Komponentensoftware
oder der erste ISO-Standard fiir Anforderungen an Pflegeroboter (ISO 13482). Deren
Wirksamkeit fiir Modi des Bezugs auf die sozialen Gegenstinde ist allerdings noch
nicht belegbar — und im Hinblick auf die beobachteten Strategien auch fragwiirdig. Die-
se zeichnen sich eben dadurch aus, dass die Forschenden zwischen wissenschaftlichen
und alltagsweltlichen Sinnprovinzen vermittelnd tédtig werden miissen. Der Standardi-
sierung ihrer Instrumente und Prozeduren fiir Laborexperimente stehen verstehende und
inszenierende Praktiken im Commonsense-Denken komplementér zur Seite. Wenn die-
se Form von Forschungshandeln standardisiert werden soll, dann am ehesten im Hin-
blick auf ihre methodologischen und methodischen Standards, um diese Zweiwertigkeit

des Problemlosungshandelns explizit und damit produktiver nutzbar zu machen (vgl. 3).

Der Gegenstandsbereich der vorliegenden Untersuchung ist das Problemlésungshan-
deln der Forschenden in der Sozialrobotik, weshalb eine Extrapolation der Ergebnisse
auf die erfolgreiche Anwendung von Sozialrobotern methodisch gewagt wire. Es kann
allerdings konstatiert werden, dass die ,,kunstvoll isolierten und vereinfachten Ablaufe*
(Schiittpelz 2013: 44) der Technisierung des Sozialen in der Sozialrobotik in erster Li-
nie fiir sich selbst funktionieren. Das Handeln in der Sozialrobotikforschung misst sich
zundchst an seinen limitierenden Faktoren: dem technischen Funktionieren der Maschi-
nen in Alltagswelten und der Akquise von Forschungsressourcen. Die Nutzung von
Sozialrobotern stellt demgegeniiber eine Wirklichkeit eigener Ordnung dar, die im
Rahmen dieser Studie nicht systematisch erhoben wurde. Die Komplexitit und Ambi-
guitdt echter Anwendungssituationen ist durch die Technisierung nicht getilgt und er-
fordert immer weitere Vermittlungen, Interpretationen und Normalisierungen — dann

hauptséchlich von den Nutzerinnen und Nutzern.

312



2. Entwicklung als Komplexititspendel

Die drei Gruppen epistemischer Praktiken sind in verschiedener Hinsicht epistemisch
schopferisch wirksam. Laboratisierungen machen Mensch-Roboter-Interaktion entlang
der fiir die Technisierung notwendigen Formalisierungen bearbeitbar. Sie losen aus
Mensch-Roboter-Interaktionen bestimmte Zusammenhinge hypothetisch heraus und
messen diese isoliert, um Relevanz und Stirke dieser Effekte zu bestimmen. Die dabei
hergestellten Beziehungen zwischen Erkenntnisobjekt und Instrumentarium seiner Her-
vorbringung sind feingliedrig, aber — nicht zuletzt durch die Qualitit der Umsetzung —
in ihrer Addquanz und Wirksamkeit fiir die resultierende Mensch-Roboter-Interaktion
nicht néher bestimmbar. Erst mit Blick auf die alltagsféormigen epistemischen Praktiken
der Sozialrobotik wurde deutlich, dass Mensch-Roboter-Interaktion im Forschungspro-
zess auch zu einem Phédnomen mit eigener Realitdt wird. Erst in den alltagsweltlichen
Beziigen der Forschenden lieBen sich Offnungen und Ambiguititen in der Behandlung
und Hervorbringung der Erkenntnisobjekte erkennen. Die epistemischen Praktiken der
Sozialrobotik ergénzen sich hierbei in ihren unterschiedlichen Féhigkeiten, soziale
Komplexitit und Kontingenz zu kompensieren. Sie bearbeiten die Problemstellung der
Sozialrobotik, indem sie die Komplexitidt und Kontingenz alltagsweltlicher Situationen

zweitweise im Entwicklungsprozess suspendieren oder re-integrieren.

Die Technisierung sozialer Situationen durch angewandte KI-Forschung oder Subdiszi-
linen der Computer Science ist also nicht nur ein metatheoretisches Problem, als das es
oft beschrieben wurde. Zwar herrschen in der Sozialrobotik vor allem kognitivistische
Konzepte von Interaktion und Sozialitdt vor. Alltagssituationen als kontingente, soziale
und lokale Praktiken in echten Alltagswelten kommen auf anderem Wege aber dennoch
in den Blick. Die ungebrochene Prominenz eines positivistischen Wissenschaftsver-
standnisses fiihrt in der Theorie- und Laboratisierungspraxis der Sozialrobotik durchaus
zu ,,mentalistischen Verkiirzungen der beobachteten alltagsweltlichen Phidnomene
(Amann 1990: 20). Diese miissen aber schon im Ubergang zur testweisen Konfrontation
mit alltagsweltlichen Akteuren und Situationen z.B. durch interaktionale Expertise sei-

tens der Forschenden kompensiert werden.
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Die Darstellung der epistemischen und organisatorischen Bedingungen des Forschungs-
handelns sowie seine Konzeption als Technisierung (vgl. 11.2) haben gezeigt, dass die
Forschenden in der Sozialrobotik auf bestimmte Formen von Komplexitditsreduktion
angewiesen sind. Um sowohl ihre Forschungsprojekte als auch ihre Maschinen in all-
tagsweltlichen Anwendungskontexten zum Funktionieren zu bringen, miissen sie aus
gegebenen sozialen Situationen Elemente identifizieren, als wirksam erachten und ihre
Funktionsweise mit Blick auf die zu erzielende Wirkung fixieren. Solche Formen von
Komplexititsreduktion sind nicht Ausdruck einer sozial unsensiblen Forschungskultur
oder gefiihlskalter Technikentwicklung. Es handelt sich vielmehr um eine auch in All-
tagswelten notwendige Operation zur Herstellung von Anschlussfihigkeit. Kommuni-
zierende sind darauf angewiesen, mittels Typisierungen und Relevanzsetzungen gegen-
seitiges Verstehen und Handeln iiberhaupt erst zu ermoglichen (Schiitz 2003). An-
schlussfahiges Handeln und Kommunizieren wire sonst nicht nur nicht selbstverstind-
lich, sondern sogar unwahrscheinlich (Luhmann 1984: 148-190). Auflerdem konnte
gezeigt werden, dass die Komplexititsreduktionen des Entwurfshandelns der Forschen-

den auf kollektiv geteilten, typisierten Wissensbestédnden beruhen.

Diese Hinweise zur Komplexitétsreduktion dienen dazu, sie als notwendiges und mit-
nichten ,unsoziales’ Moment des Entwicklungsprozesses zu kennzeichnen. Ein Spezifi-
kum der Sozialrobotik ist nun, dass sie sich nicht wie die KI-Forschung der 1970er und
1980er Jahre auf spezielle Problembereiche, z.B. medizinisches oder geologisches Wis-
sen fiir Expertensysteme, zuriickzieht (Breiter 1995: 311). Stattdessen zielt die Prob-
lemstellung auf Interaktionen mit ,,Nicht-Experten®, also alltdglichen Anwendern. Darin
bestand, wie an der Geschichte der Expertensysteme zu sehen war (vgl. 1.3.3), das groB-
te methodologische Problem der Entwicklung von sozialer Technik: Diese Systeme

hatten ein ,,unzureichendes Verstdindnis natiirlicher Wissensprozesse* (Amann 1990: 7).

Fiir die Sozialrobotik konnte gezeigt werden, dass dieses auf der Ebene der Theoriepra-
xis beobachtbare Phdnomen durch (oftmals implizite) Strategien umgangen wird. Im

Vergleich zu den historisch stabilen laboratisierenden Verfahrensweisen ldsst sich ein

«94

Hintuitive turn®”" in der Beobachtungsform der Forschenden auf ihre Gegenstinde kon-

% Diese begriffliche Zuspitzung stammt aus einer Diskussion mit Philipp Schifer.
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statieren. Mit dem Verlassen der Labore lassen sich Formen alltagsformiger Expertise
der Forschenden beobachten, die das Entwickeln und Funktionieren der Roboter stiit-
zen. Sie benutzen eigene Erfahrungen und Beobachtungen alltagsweltlicher Begeben-
heiten zur Evaluation ihrer Maschinen und Anleitung von Entwicklungsentscheidungen.
Konnte Knorr Cetina (1988) in der Laborarbeit von Naturwissenschaftlerinnen und Na-
turwissenschaftlern noch kommunikative Alltagspraktiken als epistemische Mittel der
Verstdandigung tiber experimentelle Ergebnisse beobachten, zeigte sich, dass die Sozial-
robotik alltagsformige Praktiken als epistemische Mittel etabliert hat: Beobachtungen,
interaktionale Expertise, aufsuchende Offentlichkeitsarbeit, Inszenierungen als soziale

Situierungen etc.

Die Funktionen beider Bewegungsrichtungen, der situativen Reduktion von Komplexi-
tat auf der einen Seite und ihrer Wiederaufnahme durch alltagsférmige Heuristiken auf
der anderen, lassen sich in das Bild eines schwingenden Pendels fassen. Der For-
schungsprozess der Sozialrobotik besteht aus abwechselnden Praktiken beider Wirkun-
gen. Die Idee fiir einen experimentell zu testenden Effekt entstammt einer Alltagsbe-
obachtung. Eine Nutzerstudie produziert gute Daten, weil die Testleiterin iiber eine ho-
he interaktionale Expertise mit den Probanden verfiigt. Unter Laborbedingungen techni-
sierte Funktionen werden unter Realbedingungen getestet (und ggf. wieder laborati-
siert). Alltagsweltliche Annahmen und Wissensbestinde der Forschenden werden zu
Représentationen von Nutzerbediirfnissen in der Entwicklung technischer Tasks. Erst
im Gesprich mit Kooperationspartnern aus den Lebenswelten der angestrebten Nutzung
ergibt sich die Idee fiir eine Entwicklungs- und Experimentziel. Das Pendeln der For-
schenden ist dabei auch Ausdruck zwischen den unterschiedlichen Anforderungen ihres

Problemlosungshandelns als Entwerfer, Technisierende und Wissenschaftler.
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Abbildung 6 — Entwicklungsprozess als Komplexitédtspendel

Auf das Komplexitit und Kontingenz ermoglichende Potential von epistemischen Prak-
tiken der Robotikforschung wie beispielsweise Wettbewerben wurde in der Forschungs-
literatur bereits hingewiesen (Braun-Thiirmann 2002; Maibaum 2012; Maibaum & Der-
pmann 2013). Die in dieser Studie rekonstruierte Rolle alltagsweltlicher Heuristiken fiir
die Sozialrobotikentwicklung wurde allerdings bislang noch nicht als funktionale Form
des Umgangs mit Komplexitét konzipiert. Das liegt vermutlich daran, dass die Wieder-
aufnahme von Komplexitidt und Kontingenz sozialer Situationen im Entwicklungspro-

zess auf dieser — zumindest aus szientistischer Sicht — profanen Ebene geschieht.

Die Erklarungsleistung der Konzeption des Entwicklungsprozesses der Sozialrobotik als
Pendelbewegung kniipft zum einen, wie mehrfach betont, an Befunde und theoretische
Modelle der Wissenschafts- und Technikforschung an. Gleichzeitig tragt die Erkli-
rungsleistung auch die theoretischen und methodologischen Annahmen des methodi-
schen Vorgehens in sich. Das Modell des Pendelns zwischen Praktiken, die die For-
schenden in die Lage versetzen, ihre spezifische Problemstellung kompetenter zu bear-
beiten, weist eine hohe Ubereinstimmung mit dem Handlungsmodell der Forschung
nach der Grounded Theory ebenso wie mit dessen grundlegender Handlungstheorie auf.
Es handelt sich dabei allerdings nicht um eine ,,Selbstimmunisierung der Theorie*
(Striibing 2013: 122): Die Rekonstruktion der epistemischen Praktiken und ihrer Bedin-
gungen zielt auf eine gegenstandsbezogene Theorie des Umgangs mit dem Sozialen in

der Sozialrobotik, ,,nicht aber auf die Uberpriifung sozialtheoretischer Grundannahmen*
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(ebd.). Anhand der gewéhlten Basistheorie, die Forschen als hybrides Problemlosungs-
handeln konzeptualisiert (vgl. II), wurden die beschriebenen Resultate erst moglich.
Gleichsam weisen sie in ihrer Erkldrungsleistung auch eine implizite Bestdtigung der

Wahl dieser Basistheorie auf.

Die Beobachtung, dass sich Forscher und Entwickler in konkrete Alltagssituationen
begeben, um diese zu erschlieBen, ist wiederum nicht neu. Im Fokus der Analyse stand
die Frage, wie dies im Feld der Sozialrobotik geschieht. Es zeigte sich, dass ein GroBteil
der Pendelbewegung dabei implizit vonstattengeht, nicht dokumentiert und auch nicht
zum Gegenstand methodischer Reflexion wird. Explizit iterative, zyklische und trichter-
formige Modelle von Designprozessen — die wesentlich elaborierter sind als die hier
vorgestellte Verdichtung auf den Umgang mit Komplexitédt — sind beispielsweise in der
Softwareentwicklung schon ldnger bekannt und gehéren mittlerweile zum Standard der
Disziplin (Mayhew 1999, Constantine & Lockwood 1999). In der Sozialrobotik ist me-
thodisches Wissen um den Entwicklungsprozess an sich bislang noch nicht sehr weit
verbreitet. Zwar existieren Projekte mit Design-Typik, die ihr eigenes Entwickeln und
den Kontakt mit ihrem Gegenstandsbereich reflektieren; diese gehdren aber — dem Ma-
terial dieser Studie und der Wahrnehmung des Autors folgend — noch zur Ausnahme im
Feld. Das liegt nicht zuletzt daran, dass die Herstellung eines funktionsfihigen Prototy-
pen in der Robotik sehr viel ldnger dauert als in der HCI. Diese Bedingung ist als die
,Eigenzeit“ der Roboterentwicklung beschrieben worden (Glédser & Laudel 2014). Mit
der verkorperten materiellen Basis der Robotikforschung gehen technische und finanzi-
elle Beschriankungen einher, die das Verlassen der Labore und die Integration in An-
wendungskontexte im historischen Vergleich zu anderen KI-Disziplinen um 20 bis 30

Jahre verzogert haben.

3. Methodologischer Vorschlag fiir den Entwicklungsprozess

Die Problemstellung der Sozialrobotik ist als ,,wicked problem* bezeichnet worden
(vgl. 1) Mit dieser Annahme gehen vor allem zwei Implikationen einher. Die erste be-
steht darin, dass die zu 16senden Probleme der Sozialrobotik so komplex sind, dass kei-

ne einfachen, vorgefertigten Losungen bestehen. Stattdessen hiangt die Bearbeitung von
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,wicked problems* wesentlich von der Formulierung und Definition des Verstindnisses
durch die Entwickelnden ab (Rittel & Webber 1973). Die zweite Annahme sieht die
Losung von ,,wicked problems* als einen Prozess, der Selektionen seitens der Entwick-
ler erfordert. Sie miissen Entscheidungen iiber Faktoren des (zu 16senden) Problems und
des Artefakts, Wechselspiele zwischen Nutzern und Technik sowie die spezifischen
Umstidnde von Entwicklung und Einbettung in den Anwendungskontext treffen.

Dabher ist es nicht verwunderlich, dass die Forschenden zum einen auf besonders robus-
te Theorien — zumindest im Hinblick auf die Korrespondenz mit der zu entwickelnden
Technologie — wie kognitivistische Angebote zuriickgreifen. Problematisch ist aller-
dings, dass damit die durchaus wirksamen alltagsweltlichen Selektionen und Schliisse
des Forschens selbst ausgeblendet werden (Przyborski & Wohlrab-Sahr 2014: 48f.).
Auch die alltagsformigen epistemischen Praktiken selbst beobachten nicht ihr Beobach-
ten; sie reflektieren selten, unter welchen Bedingungen sie stattfinden. Vor dem Hinter-
grund des Ziels, durch den Einsatz eines Roboters etwas zu verbessern, wurde nur in
einem Fall beobachtet, wie die Grenze zwischen Nutzer und Designer explizit themati-
siert wurde. Zwar lielen sich unterschiedliche Grade von Komplexitdt und Heterogeni-
tat in der Differenzierung der Nutzer beobachten, aber nur ein Ansatz, der aktiv an der
,fluency®, der Verwendungsautonomie von solchen Maschinen auf Seiten der Nutzer
orientiert war. Wendet man diesen Befund auf die Forschenden an, so kann man fest-
stellen, dass in der Sozialrobotik nur in wenigen Fillen ein Bewusstsein dafiir herrscht,
was die Entwickler selbst konfiguriert — wie also ihre eigenen Praktiken und Zielstel-
lungen im Hinblick auf ihre Gegenstinde zustande kommen und welche Implikationen

sie in sich tragen.

Die Sozialrobotik konnte im Hinblick auf dieses methodologische Problem vom histori-
schen Vorsprung der anwendungsorientierten Disziplinen der Computer Science wie
der HCI profitieren. Wie Harrison und Kollegen (2007) herausgearbeitet haben, begann
die HCI in der Definition und Bearbeitung ihrer ,,wicked problems* mit &hnlichen wis-
senschaftlichen und methodologischen Paradigmen, wie es die meisten fiir diese Studie
beobachteten Félle tun: mit den in Deutschland als Arbeitswissenschaft bezeichneten
,Human Factors* auf der einen und kognitivistischen Paradigmen auf der anderen Seite.
Der ersten Stromung ging es darum, durch Methoden die Passung zwischen Mensch

und Maschine auf einer durchaus physiologischen Ebene zu erreichen. Die kognitions-
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wissenschaftlichen Beitrdge stellten dagegen Modelle und Theorien bereit, die die com-
putationale und menschliche Informationsverarbeitung idealisiert parallelisierten und so

fiir die Bearbeitung anschlussfihig machten (ebd.: 1).

Der Wert der Beitriige beider Paradigmen’ fiir die Disziplin ist unumstritten, lisst je-
doch bestimmte Dimensionen der Aufgabenstellung unterbelichtet. Insbesondere die
interaktive Herstellung von Sinn in Nutzungssituationen (ebd.: 4) wird dadurch z.B.
marginalisiert. Zur Bearbeitung derselben lassen sich Ansétze in der HCI beobachten,
die in einem dritten, phdnomenologischen Paradigma bestehen (ebd.). Diese Ansétze
fokussieren die erlebte Qualitit der Nutzung und Prozesse der Herstellung von Sinn.
Damit gehen neue Wege der Problemdefinition und Fokuslegung von HCI-Forschung
und -Entwicklung einher. Anstelle der Exploration einzelner Effekte stehen im dritten
Paradigma dynamische Nutzungskontexte, soziale Situiertheit und die Vielfalt der Per-
spektiven unterschiedlicher Anspruchsgruppen im Zentrum. Damit verschiebt sich nicht
nur die Problemdefinition der HCI, sondern es werden auch neue Formen von Wissen
und Methoden seiner Generierung eingefiihrt. Harrison und Kollegen zéhlen dazu ex-
plizit auch die ,,thick description der Ethnografie (ebd.: 9). Die unterschiedlichen An-
sdtze des dritten Paradigmas eint damit auch ein anderes Verstindnis des Verhiltnisses
von (wissenschaftlicher) Theorie, entwerfender Entwicklungspraxis und technisieren-
dem Handeln, die die Autoren auf die Formel ,,the necessity but inadequacy of theory*

bringen (ebd.: 8).

In dieser Hinsicht korrespondiert das dritte Paradigma der HCI nicht nur mit den grund-
legenden metatheoretischen Entscheidungen dieser Studie, sondern auch mit der metho-
dologischen Problematisierung von Theorie und ihrer Hervorbringung. Im Riickgriff auf
einen Ansatz aus diesem Paradigma soll deshalb abschlieend der Vorschlag unterbrei-
tet werden, die Pendelbewegung zwischen Komplexitédtsreduktion und -erweiterung mit
den reflexiven, aber auch generativen Prinzipien der Grounded Theory zu kreuzen (vgl.

110).

% Die Autoren verwenden den von Agre (1997) adaptierten Paradigmen-Begriff von Kuhn (1970), der
neben wissenschaftlichen Losungswegen vor allem auf das Wechselverhéltnis zwischen dem Para-
digma und seinem spezifischen Modus, Welt wahrzunehmen, abstellt.
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Gaver (2012) hat mit seiner methodologischen Verortung von ,,Research through De-
sign“ das Spannungsverhiltnis zwischen nicht-standardisierten Phanomenen und stan-
dardisierbaren Losungen aufgegriffen. Sein wesentliches Argument lautet, dass Design
und ,,Research through Design® in einem wissenschaftstheoretischen Sinne nur Gegen-
stinde und gegenstandsbezogene Theorien hervorbringen kann (ebd.: 938). Damit wen-
det er sich gegen Bestrebungen im Feld, standardisierte Designprotokolle einzufiihren,
die eine hohere Vergleichbarkeit ermoglichen wiirden, und betont, dass Design immer
fallbasiert sei. Entwerfer brachten auch generalisierbare Theorien hervor, aber diese
seien nicht in einem Popper’schen Sinne falsifizierbar (ebd.: 940), sondern nur in ihrer
Gegenstandsadidquanz fiir das Verhiltnis zwischen Designproblem, Designprozess und

Nutzer — ,,in their own right* — epistemologisch wertvoll (ebd.: 938).

Stattdessen ist ,,Research through Design® die epistemische Nutzbarmachung des Pro-
zesses des Entwerfens, Entwickelns und Implementierens. Es ist ein generatives Verfah-
ren, das sowohl die Gegensténde als auch Theorien ihrer Herstellung, Anpassung und
nutzergerechten Gestaltung hervorbringen kann (ebd.: 941). Das von Gaver beschriebe-
ne designerische Tun entspricht dabei den iterativen Zyklen der Grounded Theory. Die
Entwerfer schaffen einzelne Vorschldge, die sie zueinander und zur Nutzung (bei-
spielsweise durch ethnografische Beobachtungen) ins Verhiltnis setzen, aneinander
messen und ggf. wieder verwerfen. Es entwickelt sich ein Prozess des Vergleichens und
Anpassens, der im Gegenstandsbereich — hier: den Situationen der angestrebten Nut-
zung — verankert ist:

Most fundamentally, most of us agree that the practice of making is a route to
discovery, and that the synthetic nature of design allows for richer and more
situated understandings than those produced through more analytic means.
(Gaver 2012: 942)

Ahnlich wie bei den transformativen Praktiken der Forschenden nach der Grounded
Theory wird das Erkennen hier auch als aktiver Prozess geformt, der in einer Auseinan-
dersetzung mit seinem Gegenstandsbereich besteht. Gaver betont dabei auch die not-
wendige Reflexivitit des Vorgehens. Die eigenen Designentscheidungen miissten nicht
nur explorativ vorangetrieben, sondern auch gezielt kontrastiert werden. Nur so wéren
die Implikationen der eigenen Designentscheidungen sichtbar und analytisch reflektier-

bar.
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Der Vorschlag des ,,Research through Design® wurde angefiihrt, um der Analyse des
Vorgehens der Sozialrobotik ein Beispiel aus einem Gegenstandsbereich mit dhnlicher
Problemstellung gegeniiber zu stellen. Die Pendelbewegungen aus Komplexititserwei-
terung und -reduktion erwiesen sich zwar als fruchtbar fiir den Entwicklungsprozess als
Praxis, konnen und sollten aber auch — methodisch gesichert — fiir die analytische Re-
flexion nutzbar gemacht werden. Ansétze aus dem dritten Paradigma der HCI bieten fiir
die Sozialrobotikforschung dafiir einen Ankniipfungspunkt. Insbesondere die mogliche
Verkniipfung mit den Prinzipien des Forschungsprozesses nach der Grounded Theory
eroffnet dabei ein vielversprechendes Spektrum methodischer Mittel und einen beglei-
tenden Diskurs. Der historische ,,Riickstand* der Disziplin in der Konfrontation mit
alltagsweltlichen Nutzungszusammenhingen koénnte so von den Entwicklungen inner-
halb des Nachbarfeldes profitieren. Eine erfolgreiche Anwendung und Implementierung
der Sozialrobotikforschung in konkrete Lebenswelten wiirde dadurch methodisch besser

abgesichert und letztlich, so steht zu erwarten, auch erfolgreicher.
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