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Abstract

The debate on robots as potential interaction partners has not yet considered children. As a social
group that will ultimately be affected by innovations in social robotics in their everyday lives, their
perspective must be included. Thus, the needs of children that arise related to these robots as potential
interaction partners are identified. The results are discussed with regard to what children need in order

to interact competently with social robots.

This study therefore examines children's perspectives on interactions with social robots using the
Repertory Grid Method. This method achieves a high degree of openness towards the personal
perceptions of each child interviewed. It also allows an inter-individual comparison of the obtained
results. The analysis focuses on the constructs that children use for humanoid and tangible social robots
in relation to the activities "building something", "playing soccer" and "playing board games". This
clarifies which characteristics are essential for robots as interaction partners from the children's
perspective. In the context of various interactions with social robots, most constructs were mentioned
in relation to their appearance, individuality and character, social interactions, and agility and mobility.
The phenomenon of anthropomorphism is particularly relevant for classifying the child's perspective.
The large number of aspects categorized under "social interaction" shows that, despite the openness
of the survey, many insights appeared specifically in relation to interactions. In contrast, the children
surveyed did not address areas such texture and haptics of the robots, an integrated display, or the
design of a face. Further research could investigate the repertory grid method with focus on the
influence of contexts, children's prior knowledge of Al, affinity for technology, as well as age and gender

differences.



Kurzfassung

Kinder wurden in der Auseinandersetzung mit Robotern als potenzielle Interaktionspartner bisher nicht
fokussiert. Da sie eine gesellschaftliche Gruppe sind, die von Innovationen im Bereich sozialer Robotik
in ihrem Alltag ultimativ betroffen sein wird, ist das Einbeziehen ihrer Perspektive notwendig. Dadurch
werden die Bedirfnisse von Kindern, die hinsichtlich dieser Roboter als potenziellen
Interaktionspartnern entstehen, identifiziert. Anhand der Ergebnisse wird diskutiert, was sie flr einen

souveranen Umgang mit ihnen benotigen.

Diese Studie untersucht daher die kindliche Perspektive auf Interaktionen mit sozialen Robotern unter
Verwendung der Repertory Grid Methode. Mittels dieser besteht eine grofle Offenheit gegenliber den
personlichen Vorstellungen jedes einzelnen befragten Kindes, wahrend zudem ein interindividueller
Vergleich moglich wird. Die Analyse konzentriert sich auf die Konstrukte, die Kinder fir humanoid und
dinglich gestaltete soziale Roboter in Bezug auf die Aktivitdten ,etwas Bauen”, ,FuBballspielen” und
,Brettspiele spielen” verwenden. Daran wird deutlich, welche Eigenschaften aus Perspektive der Kinder
bei Robotern als Interaktionspartnern wesentlich sind. In Zusammenhang mit verschiedenen
Interaktionen mit sozialen Robotern wurden die meisten Konstrukte in Bezug auf deren Aussehen,
Individualitat und Charakter, soziale Interaktionen und Beweglichkeit und Mobilitdt genannt. Relevant
fir die Einordnung der kindlichen Perspektive ist dabei insbesondere das Phanomen des
Anthropomorphismus. Die groRe Anzahl der im Bereich ,soziale Interaktion” eingeordneten Aspekte
zeigt, dass trotz der grofRen Offenheit der Befragung sehr viele Einblicke konkret in Bezug auf
Interaktionen gewonnen wurden. Dagegen gingen die befragten Kinder nicht auf Bereiche wie die
Beschaffenheit und Haptik der Roboter sowie ein integriertes Display oder die Gestaltung eines
Gesichts ein. Weiterfihrende Forschung kénnte die Repertory Grid Methode vertieft untersuchen und
den Einfluss von Kontexten, Vorwissen der Kinder Uber Kl, Technikaffinitdt sowie Alters- und

Geschlechtsunterschiede in den Fokus nehmen.
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1. Einleitung

,With robot helpers entering our houses, the event that children of different ages will start interacting

on a daily basis with the robotic platform will become very common” (Sciutti et al., 2014, S. 572).

Dieser Ausschnitt aus einer Publikation, die sich mit Kindern in Bezug auf interaktive Roboter
auseinandersetzt, illustriert, dass die junge Zielgruppe explizit von technischen Entwicklungen und
dadurch vorhandenen Interaktionsmoglichkeiten mit Robotern betroffen ist. Haushaltsroboter,
Sprachassistenten oder Chatbots, die je nach Definition zu den Robotern gezidhlt werden (Bendel,
2021), sind weit verbreitet und sorgen fir eine tagliche Interaktion (z. B. Briiggen et al., 2019). In der
Gastronomie werden in Deutschland vereinzelt Serviceroboter, die beispielsweise gebrauchtes
Geschirr transportieren, eingesetzt (z. B. Miiller et al. 2022a). Die zunehmende Verbreitung von
Robotern in verschiedenen Lebensbereichen weist auf die Relevanz, die diese fiir das Aufwachsen von
Kindern haben, hin. Zentral ist dabei stets die Frage nach dem Mensch-Technik-Verhiltnis, die
insbesondere hinsichtlich sozialer Roboter aufkommt. Dies ist bedeutend, da soziale Roboter
vorwiegend fiir die zwischenmenschliche Interaktion — auch mit Kindern — eingesetzt werden. Die
Biorobotikerin Laura Fiorini beschreibt den Wandel der Rolle sozialer Roboter mit den Worten: ,,Our
society has experienced an evolution of social robot applications: they moved from the role of

,concierge’ and ,helper’ toward the role of ,companion’ and ,therapist‘“ (Fiorini, 2023, S. 1).

Erste Bertihrungspunkte mit sozialen Robotern ergeben sich fiir Kinder durch techniches Spielzeug, im
Servicebereich in der Gastronomie oder als Lerngelegenheiten, z. B. in Museen. Beispielsweise gibt es
im Deutschen Museum die Vorfiihrung ,Hier kommen die Roboter!“ (Deutsches Museum, 2023) und
das Museum fiir Kommunikation Berlin bietet die Roboter-Rallye an (Museum fiir Kommunikation,
2023), wahrend in der Gldsernen Manufaktur von Volkswagen der Roboter Pepper Besucher:innen
durch die Produktionsstdtte fiihrt. Dennoch sind diese derzeit kein so selbstverstandlicher Teil des
kindlichen Alltags, wie es ein Produktvideo fiir den Roboter Moxie (Moxie By Embodied, Inc., 2020)
suggeriert: Der Protagonist im Video ist ein kleiner Junge, der sich dem Roboter 6ffnet und gemeinsam
mit Moxie kleine Aufgaben, wie das Zdhneputzen oder ein Bild malen, motiviert bewaltigt. Die Realitat
sieht in Deutschland (noch) anders aus. Nur ein Bruchteil der Kinder besitzt einen solchen
Roboterfreund. Hoch entwickelte soziale Roboter gelten als Nischenprodukte; die Absatzzahlen
befinden sich Zahlen der International Federation of Robotics zufolge weltweit im einstelligen

Millionenbereich (Kreis, 2021, S.44).

Im Rahmen einer Technologiefolgenabschatzungsstudie zu Chancen und Risiken sozialer Roboter

prognostizieren Schulze und Kolleg:innen:



Aufgrund des vorhandenen technologischen Potenzials von sozialen Robotern ist zu erwarten,
dass Personen aus unterschiedlichen Bevolkerungskreisen vermehrt mit solchen Systemen
interagieren werden. Eine gesellschaftliche Teilhabe an der Entscheidung tber Einsatzbereiche
sozialer Roboter ist zentral, da die Art des «Zusammenwirkens» mit sozialen Robotern
grundlegende zwischenmenschliche Kulturpraktiken wie die der Sorge, der Firsorge, der
Empathie und generell der sozialen Interaktion betreffen. (Schulze et al., 2021, S. 10)

Trotz der zu erwartenden vermehrten Kind-Roboter-Interaktionen bleibt die kindliche Perspektive
bisher wenig beachtet. So finden sich keine Prognosen, die sich speziell auf die Konsequenzen der
Entwicklungen auf die kindliche Lebenswelt beziehen. Schulze und Kolleg:innen betiteln es als eine
,relevante moralische und ethische Frage, inwieweit soziale Roboter ... bei der Betreuung von
vulnerablen Gruppen eingesetzt werden sollen” (2021, S. 10). Dabei sehen sie Kinder als eine solche

vulnerable Gruppe an.

Daher erscheint es sinnvoll, die Perspektive der Kinder als denjenigen, die mit Robotern interagieren
werden, zu untersuchen. In der vorliegenden Arbeit soll deshalb ihre Sicht auf soziale Roboter im Fokus
stehen. Es fallt auf, dass dazu bisher wenig Daten vorliegen. So existieren lediglich einzelne
Experimentalstudien mit Kindern, beispielsweise zum Einsatz sozialer Roboter im Lernbereich oder
speziell zur Forderung emotionaler Fahigkeiten bei autistischen Kindern (z. B. Alhaddad et al., 2023;
Chenetal., 2022; Chu et al., 2022). Betrachtet wird die kindliche Perspektive anhand von Interaktionen
mit sozialen Robotern, die in der Lebenswelt der Kinder eine Rolle spielen kdnnten. Viele Disziplinen
beschaftigen sich mit Fragestellungen rund um soziale Roboter und deren Auswirkungen auf die
Gesellschaft. Vor allem vertreten sind die Psychologie, Ingenieurs- oder Computerwissenschaften,
Informatik und Ethik (z. B. Bendel, 2021), die vorliegende Arbeit dagegen ist aus einer erziehungs- und
kommunikationswissenschaftlichen Perspektive verfasst. Hinsichtlich des Forschungsfelds betont
Fiorini: ,Human-Robot Interaction (HRI) field has become crucial, and it is now compelling to better
understand how humans perceive, interact with, or accept these machines in social contexts” (2023, S.
2). Speziell dieser Forderung nach einem besseren Verstandnis der Wahrnehmung von Robotern in

sozialen Kontexten und in Hinblick auf Interaktionen entspricht das Anliegen dieser Arbeit.

Mithilfe der Repertory Grid Methode wird erforscht, mit welchen Konstrukten Kinder im Alter von zehn
bis zwolf Jahren Interaktionen mit Robotern beschreiben. Dazu werden im Folgenden zunachst soziale
Roboter (Kap. 2.1) sowie Mensch-Roboter-Interaktionen (Kap. 2.2) theoretisch eingeordnet. Zudem
findet eine Auseinandersetzung mit dem Entwicklungsstand der Zielgruppe (Kap. 2.4) und fir diesen
relevanten Interaktionen statt. AnschlieRend erfolgt die Darstellung der Repertory Grid Methode (Kap.
4), die in der vorliegenden Studie angewendet wurde. Der empirische Teil fokussiert die konkrete
Erhebung (Kap. 5), die Auswertung und Interpretation der erhaltenen Daten (Kap. 6) sowie die
Diskussion der Ergebnisse (Kap. 7). Anhand der Ergebnisse wird herausgestellt, was fiir Bedirfnisse bei
Kindern hinsichtlich dieser Roboter entstehen und welche Kompetenzen sie fiir einen souverdnen

2



Umgang mit diesen bendtigen. Ziel ist es dabei, die Interaktion mit sozialen Robotern als Teil der
Mediatisierung und technischer Entwicklungen kindgerecht einzuordnen und die kindliche Perspektive
sowie damit zusammenhidngende Bedirfnisse kennenzulernen. Die Identifikation wesentlicher
Aspekte dient dazu, diese beispielsweise in der Praxis medienpddagogisch zu unterstiitzen oder in der

Wissenschaft Forschungsbedarfe sowie Implikationen fiir die Praxis herauszustellen.

2. Theoretischer Hintergrund und Forschungsstand

Wesentlich fiir die Betrachtung kindlicher Perspektiven auf Interaktionen mit sozialen Robotern sind

vor allem diese vier verschiedenen Bereiche:

) Soziale Roboter allgemein, in Abgrenzung zu anderen Robotern

) Mensch-Roboter-Interaktionen

1)) bereits erforschte menschliche Perspektiven auf (soziale) Roboter und Interaktionen
V) Entwicklungsstand und Lebenswelt der Kinder

Zunachst werden diese Themen einzeln dargestellt, wobei der Stand der Forschung jeweils in die

Erlauterung des theoretischen Hintergrunds einflief3t.

2.1 Soziale Roboter

Zur Einordnung sozialer Roboter wird zunéchst ein Uberblick (iber das Spektrum an Robotern insgesamt
gegeben (Kap. 2.1.1), um dann soziale Roboter in Abgrenzung dazu darzustellen (Kap. 2.1.2). Weiter
wird auf deren Anwendungsbereiche sowie die Art und Weise des Einsatzes eingegangen (Kap. 2.1.3).
Anhand der kritischen Betrachtung verschiedener Definitionen sozialer Roboter, wobei in diesem
Zusammenhang auch der Begriff Artificial Companions thematisiert wird (Kap. 2.1.5), erfolgt dann die
Auseinandersetzung mit der Verwendung der Termini im Rahmen dieser Arbeit (Kap. 2.1.6). Aufgrund
des Vorgehens, das viele Themenbereiche einbezieht, um ausgehend vom Allgemeinen (Roboter) das
Spezifische (soziale Roboter, Unterteilungen dieser sowie Anwendungsbereiche) zu betrachten,
werden der Stand der Forschung und bestimmte Studien jeweils im Kontext erlautert.

Zunichst existieren zur Thematik Uberblickswerke. Zu nennen sind hier beispielsweise der Band Soziale
Roboter (Bendel, 2021) und Computer und Gesellschaft von Michael Funk (2022), die das Phdnomen
jeweils aus technikethischer Perspektive betrachten. Wesentliche Akteure im Feld der Robotik sind z.
B. die International Federation of Robotics (IFR, 2023), eine Non-Profit Organisation, die sich aus
Mitgliedern aus Industrie und Forschung auf dem Gebiet der Robotik weltweit zusammensetzt, und die

Zeitschrift International Journal of Social Robotics, die aktuelle Beitrage speziell in Bezug auf soziale



Roboter versammelt. Auf Mensch-Roboter-Interaktionen, die eng mit der Thematik der sozialen

Roboter verkniipft sind, wird in Kapitel 2.2 gesondert eingegangen.

2.1.1 Zur Heterogenitat existierender Roboter

Im Kontext von Robotern und Kiinstlicher Intelligenz als sozialen Herausforderungen trifft Funk die
Aussage, dass eine ,Voraussetzung [flr eine fundierte Auseinandersetzung] ein moglichst klares Bild
der zu besprechenden Technologien” ist (2022, S. 1). In Bezug auf Roboter werden allerdings
,provisorische Begriffe” (Funk, 2022, S. 1) verwendet: Sowohl bei dem Terminus Roboter als auch bei
Kiinstliche Intelligenz (KI) handelt es sich um Sammelbegriffe fiir diverse Technologien, die teilweise
fast als Synonyme fiir Computer verwendet werden (Funk, 2022, S. 3). Funk reslimiert, die Frage, was
ein Roboter ist, lasse sich nicht einheitlich und nicht auf langere Zeit glltig beantworten (2022, S. 5).
Insgesamt existiert eine grofe Vielfalt an Robotern. Zu betonen ist: Darunter finden sich teils
sogenannte Chat-Bots, d. h. virtuelle Roboter, die in einigen Definitionen von Robotern eingeschlossen
werden und in verschiedenen Bereichen Verwendung finden (z. B. Bendel, 2021). Eine Publikation zu
Robotik und KI (Spanner, 2019) enthalt einen Uberblick tiber verschiedene Roboter, in dem diese vor
allem nach Bauarten untergliedert sind. Differenziert wird hier hinsichtlich der Fortbewegung zwischen
Roboterfahrzeugen, selbstbalancierenden Robotern, Roboterarmen und Manipulatoren sowie
Laufrobotern in unterschiedlichen Varianten wie Spinnen, Hexapods, Vierbeinern und Laufen auf zwei
Beinen (Spanner, 2019). Eigene Kapitel dienen dann der Auseinandersetzung mit den Kategorien
Intelligente Roboter und Humanoide Roboter. Auf der Seite des Technikunternehmens intel findet sich
folgende Ubersicht (Abb. 1), die die Unterscheidung zwischen stationdren und beweglichen Robotern

fokussiert und verschiedene Arten von Robotern einordnet:

Abbilldung

Ubersicht iiber Roboter mit festem Standort im Vergleich zu mobilen Robotern?

Mobil Stationdr
+ AMRs s Gelenkroboter
e AGVs * Cobots
* Humanoide
* Hybride

Quelle: Intel Corporation (2023)
Andere Auffiihrungen unterteilen Roboter anhand ihrer Funktionen und Einsatzbereiche. So bezieht
sich die International Federation of Robotics in ihren Berichten speziell auf Industrie- und

Serviceroboter (Miiller et al., 2022a; Miiller, 2022b). Diese Unterscheidung findet sich auch bei Funk

1n der Grafik verwendete Abkiirzungen: AMR= Autonome mobile Roboter; AGV= Automatisch gesteuerte
Fahrzeuge.



wieder. Zu den Industrierobotern zdhlen kollaborative Roboter, ,die direkt, z. B. durch einen
armahnlichen Greifausleger, mit menschlichen Fachkraften ,interagieren’” (Funk, 2022, S. 10). In Bezug
auf Serviceroboter sind ,entsprechend des angestrebten Nutzens” Bezeichnungen wie Pflege-, Service-
oder Haushaltsroboter, die wiederum Untergruppen wie Unterhaltungs- oder Staubsaugerroboter

einschlieRen konnen, kommun (Funk, 2022, S. 11).

Deutlich wurde, Roboter lassen sich vor allem anhand ihrer Gestalt oder Funktion beschreiben (Funk,
2022, S. 5). Eine eindeutige Unterteilung liegt nicht vor, viel verwendet werden die dargestellten

Kategorien.

2.1.2 Spezifika sozialer Roboter

Unter diesen Arten finden sich teils Roboter, die als sozial eingestuft werden. Funk schreibt in Bezug
auf den Terminus des sozialen Roboters: ,Der Begriff ist teilweise synonym zu dem eines
Serviceroboters, soll jedoch besonders auf das Funktionieren im zwischenmenschlichen Alltag
hinweisen” (Funk, 2022, S. 11). Dagegen sieht der Kommunikationswissenschaftler Andreas Hepp
Serviceroboter als ,,Maschinen, die automatisiert agieren und den Menschen damit ihren Alltag
erleichtern” (Hepp, 2021, S. 473) an. Er unterscheidet andere Roboter von diesen Artefakten
(Serviceroboter) tiber den Aspekt der Kommunikation und macht in diesem Zusammenhang auf die
Diskussion um eine Differenzierung verschiedener Roboter in kommunikative Roboter als Erweiterung

des Konzepts sozialer Roboter aufmerksam.?

Das Phdanomen sozialer Roboter ist nicht einfach einzugrenzen, wie die Vielfalt vorhandener
Definitionen zeigt. Hilfreich fiir einen Uberblick dazu ist eine Analyse von Sarrica und Kolleg:innen: Sie
untersuchten, wie soziale Roboter verstanden werden, indem sie die Definitionen in Artikeln des
International Journal of Social Robotics® sowie die in der Uber Google Scholar auffindbaren
wissenschaftlichen Literatur betrachteten (Sarrica et al., 2020). Anhand der Untersuchung der am
haufigsten zitierten Definitionen wird deutlich, wie heterogen das Verstdandnis von sozialen Robotern
ist. Wesentliche Uberschneidungen, die im Rahmen dieser Analyse identifiziert wurden, waren, dass
soziale Roboter als physisch verkdrperte Agenten, die liber eine gewisse oder lber vollstandige
Autonomie verfligen und in sozialen Interaktionen mit Menschen kommunizieren, kooperieren und
Entscheidungen treffen, definiert werden (Henschel et al., 2021). Als entscheidend herausgestellt wird
weiter der Aspekt, dass diese (den Robotern eingeschriebenen) Verhaltensweisen von menschlichen

Beobachtern als sozial interpretiert werden, was aufgrund gangiger Normen und Konventionen erfolgt.

2 Dieser Gedanke wird hier nicht weiter betrachtet, da der Aspekt der Kommunikation in der folgenden Studie,
die sich der kindlichen Perspektive anhand der visuellen Betrachtung und eigener Vorstellungen nahert, nicht
im Fokus steht.

3 Begrenzt auf zwischen 2009 und 2015 veréffentlichte Beitrige.



Bisher besteht kein einheitlicher wissenschaftlicher Konsens tiber die Definition sozialer Roboter (z. B.
Henschel et al., 2021). Es handelt sich aufgrund technischer Entwicklungen, die eingangs thematisiert
wurden, um ein sehr dynamisches Feld. Fokus und Perspektive einzelner Disziplinen variieren (Bendel,
2021). Nachfolgend werden exemplarisch einige unterschiedliche Definitionen betrachtet, um im
Anschluss an die Auseinandersetzung die Perspektive, die in dieser Arbeit verwendet wird,

darzustellen.

In einem Beitrag liber die Beziehungsentwicklung mit humanoiden sozialen Robotern formulieren Fox
und Gambino folgende Definition: ,We define humanoid social robots as human-made technologies
that can take physical or digital form, resemble people in form or behavior to some degree, and are
designed to communicate with people” (2021, S. 295). Roboter als Technologien zu bezeichnen, hebt
hier die technische Perspektive hervor. Weiter werden diese Giber Kommunikation als ihre Funktion
definiert. Dadurch erreicht die Definition eine Abgrenzung von Phdnomenen wie Industrie- und
Haushaltsrobotern, die Aufgaben unabhangig von Menschen als Interaktionspartnern ausfiihren (Kap.
2.2.3). Sie schliefRt zugleich aus, dass Roboter, die nicht auf Kommunikation ausgelegt sind, als sozial
angesehen werden. Der Aspekt, dass die Roboter dem Menschen zu einem gewissen Grad in Aussehen
oder Verhalten dhneln, wird herausgestellt. Auf duRerliche Aspekte sowie das Phdanomen des
Anthropomorphismus wird im Rahmen dieser Arbeit noch vertieft eingegangen (Kap. 2.3.2).

Eine Definition nach Bendel, die seit 2020 in seinen Publikationen verwendet und zudem im Gabler
Wirtschaftslexikon aufgefihrt wird, lautet: ,,Soziale Roboter sind sensomotorische Maschinen, die fiir
den Umgang mit Menschen oder Tieren geschaffen wurden” (2020). Dieser Begriff ist insofern sehr
weit gefasst, als auch virtuelle Roboter oder Maschinen wie ein Melkroboter darunter verstanden
werden kénnen. Weiter wird der Gegenstand (iber die Funktion, hier der Umgang mit Menschen oder
Tieren, eingegrenzt. Der Terminus Maschine weist auf eine technologische Perspektive hin. Dies trifft
auch auf die Ausdifferenzierung hinsichtlich des Einsatzbereichs und finf Dimensionen zur
Bestimmung sozialer Roboter zu: Unter diesen fiihrt er ,die Interaktion mit Lebewesen, die
Kommunikation mit Lebewesen, die Ndhe zu Lebewesen, die Abbildung von (Aspekten von) Lebewesen
sowie — im Zentrum — den Nutzen fiir Lebewesen” an (Bendel, 2020).

Einer Definition von Zhao zufolge sind zwei Aspekte wesentlich, damit Roboter als soziale Roboter
gelten: Diese miissen autonom sowie sozial sein. Koolway fiihrt diese Punkte folgendermalRen aus:
,Autonomie bedeutet, dass die Richtung, die die Roboter in ihrer Bewegung einnehmen, von ihnen
selbst kommt, was durch Automation und Simulation hergestellt wird. ... Das Soziale bedeutet ... die
Fahigkeit zur verbalen oder nonverbalen Kommunikation” (Koolway, 2018, S. 21). Roboter miissen der
Auffassung Zhaos nach nicht humanoid gestaltet sein, um sozial zu sein. Thalmann erganzt in seiner

Definition sozialer Roboter explizit um soziale Kontexte:



Social robots interact with people in social contexts. Therefore, they must understand the social
context, i.e., understand users’ behaviors and emotions, and respond with the appropriate
gestures, facial expressions, and gaze. The challenge is to provide algorithms to sense, analyze
situations and intentions, and make appropriate decisions. (Thalmann, 2022, S. 13)

In Kapitel 2.1.6 werden Aspekte der vorhandenen Definitionen sowie der folgenden Unterkapitel

aufgegriffen, um das Verstandnis sozialer Roboter in dieser Arbeit zu verdeutlichen.

2.1.3 Anwendungsbereiche

Die Vielfalt sozialer Roboter und ihrer Funktionen hat ebenso heterogene Einsatzbereiche dieser zur
Folge. Unter der Uberschrift Anwendungsbereiche sind in dem Sammelband Soziale Roboter Beitriage
zu sozialen Robotern im offentlichen Raum, in der Therapie, in der Pflege, im sexuellen Bereich, im
Bildungsbereich, als Empfangs-, Beratungs-, Betreuungs- und Verkaufsroboter im Detailhandel sowie
in der Interaktion mit Tieren versammelt (Bendel, 2021, S. 401-475). Die Art und Weise des Einsatzes
gestaltet sich unterschiedlich: Roboter kénnen als Ergdnzung zum Menschen oder Ersatz des
Menschen, z. B. bei der Ubernahme repetitiver Aufgaben oder als Gesellschaft, dienen. Soziale Roboter
,beinhalten sowohl Unterhaltungsfunktionen als auch rollen- und aufgabenspezifische
Unterstitzungsfunktionen” (Schulze et al., 2021, S. 10). In einer Befragung zur Anwendung sozialer
Roboter préferierten die Teilnehmer:innen ergdnzende und unterstiitzende Rollen der Roboter (Schulze
et al., 2021, S. 11). Im Bildungsbereich wurden Roboter sowohl als mogliche Lernbegleiter (Chu et al.,
2022) als auch als Lerngelegenheit in der angewandten Lehre betrachtet (Schulze et al., 2021). Ein
Uberblick dazu, welche Arten der Mensch-Roboter-Interaktion (MRI)* konkret vorkommen, erfolgt in
Kapitel 2.2. Basierend auf einer Typologie verschiedener Einsatzbereiche, die Rogge vorschlagt, ist das
Forschungsanliegen abzugrenzen von der Betrachtung von Robotern, die in der Pflege und Therapie,
als personliche Assistenz und Unterstiitzung zu Hause; in der Bildung oder als Partner und damit als
menschlicher Ersatz Verwendung finden (Rogge, 2021, S. 260)°. Der Einsatzbereich, mit dem sich die
vorliegende Arbeit beschaftigt, ist in Rogges Typologie dem Aspekt Artificial Companions als
Spielgeféhrte oder Haustierersatz zuzuordnen, wobei mit den Interaktionen aus der Lebenswelt der
Kinder (Kap. 4.2.3) die Funktion des Haustierersatz ausgeschlossen und der Fokus auf Spielgefdahrten

gelegt wird.

2.1.4 Kritische Perspektive auf soziale Roboter
Aufgrund der Beriihrungspunkte, die aus diesen Anwendungen sozialer Roboter resultieren und die im

menschlichen Alltag wie eingangs dargestellt zunehmen, ergeben sich neben Chancen auch Bedenken

4 Das englischsprachige Pardon Human Robot Interaction wird Ublicherweise HRI abgekiirzt, in einbezogenen
englischsprachigen Zitaten wird diese Kurzform teils verwendet.

5 Zwar widmet sich Rogge in diesem Kontext spezifisch den Artificial Companions, die hier betrachteten Aspekte
lassen sich aber auf soziale Roboter Gbertragen und somit fiir die vorliegende Arbeit nutzen. Eine Darstellung
der Termini, in der auf Artificial Companions eingegangen wird, erfolgt anschlieRend (Kap. 2.1.5).



in Hinblick auf diese Entwicklungen und mogliche Konsequenzen. Daher beschaftigt sich das Gebiet der
Technikethik dezidiert mit sozialen Robotern. Insbesondere Einsatzbereiche wie die Pflege gelten als
sensibler Bereich, da mit pflegebedirftigen Menschen eine vulnerable Gruppe involviert ist (Bendel,
2021). Im folgenden Ausschnitt skizziert die Medienwissenschaftlerin Bianca Westermann das

Phanomen kritisch:

Erdacht als Arbeitsmaschine, die fir den Menschen unliebsame, beschwerliche und gar
unmogliche Arbeiten tGbernehmen soll, steht ,der’ Roboter ,dem’ Menschen als technisch
verzerrtes Spiegelbild gegeniber, das sich bei genauerer Betrachtung als widersprichliches
Zerrbild erweist, weil es im selben Moment als (iberlegen und defizitdr erscheint: Roboter
Uberwinden den Menschen bzw. seine korperlichen Grenzen in einzelnen Aspekten wie Kraft
und Ausdauer und lassen sich daher als eine spezifische Transformation des menschlichen
Korpers verstehen. (Westermann, 2014, S. 54)
Westermann geht unter dem Titel ,Zwischen Speichermedium und Interaktionspartner” auf die
Gefahren der Interaktion mit sozialen Robotern ein, indem sie Bezug auf die Aussagen der Soziologin
Sherry Turkle nimmt, die Studien Uber die Interaktion von Kindern und Senioren mit verschiedenen
Robotern durchgefiihrt hat (Westermann, 2014, S. 67). Sie stellt heraus, ,Soziale Roboter, die Turkle als
Bezugsartefakte deklariert, suggerieren vermeintliche Verbundenheit gerade dadurch, dass sie sehr
konkrete Reaktionen einfordern, ohne auf die Bediirfnisse eines menschlichen Gegenlibers eingehen
zu kbénnen” (Westermann, 2014, S. 67). Der Ingenieur und Computerwissenschaftler Brian Duffy, tatig
am European Media Lab, und die Neurowissenschaftlerin Gina Joue trafen folgende Aussage zur

Einzigartigkeit neuer Probleme, die durch die Existenz sozialer Roboter entstehen:

Social robotics provides yet another advance in the field of artificially intelligent machines, and
consequently, gives rise to some unique ethical problems with the humanoid inherently
defining the robot as having some degree of human-centred social functionality. (2005, S. 1)

Ein kritisches Hinterfragen des Einsetzens sozialer Roboter ist berechtigt, wie auch an Diskussionen im
Bereich der Technikethik (Bendel, 2021; Funk, 2022) deutlich wird. Wissenschaftler:innen, die sich mit
dem menschlichen Vertrauen in Roboter auseinandersetzen, empfehlen daher den Ansatz des honest
design, welcher vorschlagt, Roboter entsprechend ihrer Kompetenzen zu gestalten, sodass
Diskrepanzen zwischen Erwartung und Realitdt vermieden werden kénnen (Kopp, 2022; Malle et al.,
2020). Eine weitere Moglichkeit besteht darin, die informatische Bildung, die Wissen tiber Technologien
vermittelt, zu intensivieren. In dieser Arbeit wird die kindliche Perspektive erforscht, dahingehend
erscheint es interessant, inwiefern die befragten Kinder kritische Aspekte in Bezug auf soziale Roboter

aullern.

2.1.5 Artificial Companions
,Jahrzehntelang haben Computer uns angehalten, mit ihnen zu denken; heute fordern Computer und

Roboter uns auf fiir sie und mit ihnen zu fihlen” (Turkle, 2012, S. 84).



Der von Rogge verwendete Terminus des Artificial Companion (AC) dient als weitere Spezifizierung, die
gleichzeitig in den Bereich der Mensch-Roboter-Interaktion, auf die im nachfolgenden Kapitel
ausfuhrlich eingegangen wird, hineinreicht. Damit ist die Rolle, die ein Roboter in Bezug auf den
Menschen spielt, gemeint: ,Ein einfaches, sozial interagierendes System” (Rogge, 2021, S. 252) wird
durch bestimmte Eigenschaften zu einem Companion-System, ,,das Nutzer:innen als treuen Gefdhrten
wahrnehmen und zu welchem sie langfristig eine emotionale Bindung aufbauen kénnen” (Rogge, 2021,
S. 252).% Eine erste wissenschaftliche Auseinandersetzung mit ACs erfolgte durch Turkle (2003) und
Biundo und Wendemuth (2010). ACs zeichnen sich dadurch aus, dass diese sich an menschlichen
,Fahigkeiten, Vorlieben, Anforderungen und aktuellen Bedirfnissen“ orientieren und sich ,auf ...
Situation und emotionale Befindlichkeit” des lebendigen Gegenlbers einstellen (Biundo &
Wendemuth, 2010, S. 335). Die individuelle Anpassung dieser funktioniert mittels der Sammlung und
Verarbeitung groRer Datenmengen (Hepp, 2021, S. 475). ACs sind ,stets verfligbar, kooperativ und
vertrauenswiirdig und treten ihrem Nutzer als kompetente und partnerschaftliche Dienstleister
gegeniber” (Biundo & Wendemuth, 2010, S. 335). Turkle schrieb dazu:

In recent years, there has been an increased emphasis on a ... model of enhancing human

performance through the use of computation: technologies that would improve people by

offering new forms of social relationships. The emphasis in this line of research is ... on how

to design artifacts that would cause people to experience them as having subjectivities that
are worth engaging with. (Turkle, 2003, S. 150)

Dautenhahn beschreibt das Companion-Paradigma als eines von zwei wesentlichen Paradigmen im
Bereich der Mensch Roboter Beziehungen in Abgrenzung zum sogenannten Caretaker-Paradigma
(Koolway, 2018, S. 21). Letzteres wird als roboterzentriert beschrieben, bei der Roboterkonstruktion
wird das Kindchenschema verwendet, um den Menschen zu binden (Koolway, 2018, S. 21). Dagegen
wird der Roboter als Companion als Assistenz des Menschen gesehen, die dessen Bedirfnissen
entspricht sowie sozial akzeptabel agiert (Koolway, 2018, S. 21). Turkle fuhrt dazu aus: ,The new kind
of object can be thought of as a relational artifact or as a sociable technology. It presents itself as having
affective states that are influenced by the object’s interactions with human beings” (Turkle, 2003, S.
150). Biundo und Wendemuth trafen im Jahr 2010 die Prognose, ,Technische Systeme der Zukunft”
seien Companion-Systeme (S. 335). Soziale Roboter kénnen also ACs sein, die Einordnung der Termini

ist in Abbildung 2 schematisch dargestellt.

6 Nach Abschluss des Theorieteils dieser Arbeit erschien der Beitrag Defining, Designing and Distinguishing
Artificial Companions: A Systematic Literature Review der Medienwissenschaftlerin Ayanda Rogge, die sich auf
das Thema Artificial Companions spezialisiert hat. Fir die vorliegende Arbeit gentigen ihre Ausfiihrungen aus
einem frilheren Beitrag, in dem das nun erschienene systematische Literature Review bereits angekiindigt wurde.
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2.1.6 Verstandnis sozialer Roboter in dieser Arbeit

Auf Basis der betrachteten Aspekte und Definitionen zeigt sich, dass die Fahigkeit zur Interaktion zentral
flr die Teilgruppe der sozialen Roboter ist. Mit den vorgestellten Definitionen — insbesondere bei Zhao
wird dies betont — wird die Auffassung geteilt, dass Roboter nicht humanoid sein miissen, um sozial zu
sein. Wenn in dieser Arbeit von sozialen Robotern die Rede ist, sind virtuelle soziale Roboter nicht mit
gemeint, da diese bei den betrachteten nicht medialen Interaktionen mit Kindern (Kap. 4.2.3) nicht
zum Einsatz kommen. Forschungsgegenstand sind dementsprechend soziale Roboter in physischer
Form. Dariliber hinaus sind Kontexte, wie sie Thalmann (2022) anfiihrt, fiir die Konzeption der
vorliegenden Erhebung wesentlich, da Interaktionen in bestimmten Situationen stattfinden. Eine
Definition, die die Kommunikation ins Zentrum riickt, wie sie z. B. bei Fox & Gambino (2021) erfolgte,
erscheint hier dagegen nicht sinnvoll, da diese Kompetenz bei der Erhebung nicht im Vordergrund
stehen kann, wie in Kapitel 4.2.1 erldutert wird. Einbezogen werden kénnen sowohl solche sozialen

Roboter, die als ACs angesehen werden, als auch solche, fiir die diese Zuschreibung nicht besteht.

Als soziale Roboter werden im Folgenden somit Roboter in physischer Form, die Giber eine gewisse oder
Uber vollstandige Autonomie verfligen und in sozialen Kontexten mit Lebewesen interagieren,
bezeichnet. Die Interaktionsweisen, die diesen Robotern eingeschrieben wurden, werden von

menschlichen Beobachtern als sozial interpretiert.”

7In der Auswertung wird sich in der Regel auf die in die Erhebung einbezogenen Roboter bezogen, die in Kapitel
4.2.1 dargestellt sind. Erkenntnisse, die dariber hinaus auf soziale Roboter generell bezogen sind, werden explizit
dahingehend eingeordnet, d. h. es wird betont, wenn Aussagen auf soziale Roboter allgemein referieren.
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2.2 Mensch-Roboter-Interaktionen

Spezifisch geht es in dieser Arbeit um die Interaktion zwischen Menschen, konkret Kindern, und
sozialen Robotern. Dieser Bereich wird allgemein als Mensch-Roboter-Interaktion (MRI) bezeichnet. Flr
eine Einordnung der Forschung wird zunachst das Phdanomen allgemein dargestellt, indem das
Verstandnis von Interaktion an sich und Arten von MRI thematisiert werden. Dann wird diese auf Kinder
bezogen differenziert. In Kapitel 2.3 sind dariber hinaus wesentliche psychologische
Erklarungsansatze, die Einflisse auf die menschliche Perspektive auf soziale Roboter und Interaktionen

mit diesen betrachten, zusammengefasst.

2.2.1 Interaktion in Abgrenzung zu Kommunikation

Unter Interaktion wird allgemein ,,aufeinander bezogenes Handeln zweier oder mehrerer Personen®,
bzw. eine ,Wechselbeziehung zwischen Handlungspartnern” verstanden (Burkart, 2021, S. 31ff; Duden
online, 2023a). Bei Kommunikation handelt es sich dagegen mehr um die Verstdandigung, insbesondere
durch Sprache (Duden online, 2023b). Aus kommunikationswissenschaftlicher Sicht Iasst sich
Kommunikation auch als soziales Verhalten einordnen, was betont, dass sich Akteure in Bezug
zueinander verhalten (Burkart, 2021, S. 23ff.). Bei der Verwendung der Termini ,Interaktion” und
,Kommunikation” wird im Bereich der Robotik nicht immer differenziert (Lohse, 2007, S. 12). Da in der
folgenden Arbeit kooperative Aktivitaten im Zentrum stehen, ist der Begriff der Interaktion aufgrund
des deutlichen Handlungsbezugs, der ,,(iber die rein kommunikative Ebene hinausgeht” (Lohse, 2007,

S. 13) addquat.

2.2.2 Forschungsfeld

Zunachst erfolgt eine Zusammenfassung des Forschungsstands zu Mensch-Roboter-Interaktionen.
Einen Uberblick aus kommunikationswissenschaftlicher Sicht publizierte Lohse im Jahr 2007. Sie stellt
heraus, dass einige spezifische Projekte und Experimente im Bereich der MRI existieren, ein
theoretischer Hintergrund, der die Begriffsklarung einschlieBt, jedoch ausbleibt, da es sich um
Veroéffentlichungen mit praktischem Hintergrund handle (Lohse, 2007, S. 19). MRI wird zudem im
Rahmen unterschiedlicher Studien betrachtet, an denen auch verschiedene Aspekte, die das Feld
einschliel8t, deutlich werden: Beispielsweise untersuchten Horstmann und Kolleg:innen Wahrnehmung
und Einfluss verschiedener Roboter (2018). Dazu testeten sie, inwiefern Menschen der Aufgabe, einen
Roboter auszuschalten, mit dem sie zuvor entweder sozial oder funktional interagiert hatten,
nachkommen wirden, wenn dieser dagegen protestiert (Horstmann et al., 2018). Der Widerstand
flhrte dazu, dass die Teilnehmenden einen Roboter lieber eingeschaltet lielen, eine vorgegangene
funktionale Interaktion fiihrte beim Ausschalten zu weniger Stress als eine soziale. Es wurde
festgestellt, dass der Protest des Roboters gegen den Auftrag, ihn auszuschalten, die Beteiligten im
Anschluss an eine funktionale Interaktion in Kombination mit einem objektivierenden Roboter am
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meisten zogern lieB. Dies erklaren sich die Forschenden durch die Irritation des emotionalen Verhaltens
eines zuvor nur funktional agierenden Roboters (Horstmann et al., 2018).

Joosse und Kolleg:innen erforschten die MRI hinsichtlich sozial normativer Verhaltensweisen, indem
sie ein Eindringen in den persénlichen Raum durch Roboter im Gegensatz zu einem Eindringen durch
Menschen und den Einfluss verschiedener Eigenschaften (wie beispielsweise Gerdusche machen) auf
die Akzeptanz eines Roboters untersuchten (2021). Aus einem Forschungsprojekt zur Steigerung
sozialer Akzeptanz von Robotern ging auBerdem ein Handbuch mit Hinweisen zur Robotergestaltung
fir gelingende MRI hervor (Stapels & Eyssel, 2021, S. 247). Verschiedene Studien haben gezeigt, dass
das Design der Roboter in der MRI eine wesentliche Rolle spielt (Bartneck et al., 2018; Koolway, 2018;

Phillips et al., 2018b). Dementsprechend geht das Kapitel 2.3.2 dezidiert darauf ein.

Im International Journal of Social Robotics findet sich ein Beitrag von Laura Fiorini, in dem sie sich mit
den Fortschritten bei der MRI-Forschung auseinandersetzt (2023). Sie identifiziert die folgenden vier

Forschungsfelder in diesem Bereich:

1. Studien aus den Disziplinen der Psychologie, der Ethnographie, der sozialen Kognition und der
kognitiven Modelle der Mensch-Mensch-Interaktion

2. Entwurf und Entwicklung eines multimodalen Systems, das die (Re-)Aktionen von Menschen
wie Emotionen, Sprache und Co-Sprachverhalten wahrnimmt

3. die Entwicklung von bioinspirierten Modellen fiir Roboter, die ihre Handlungen in der
Umgebung kontrollieren und kontinuierlich vom Menschen lernen werden

4. Studien Uber die ethischen, sozialen und rechtlichen Auswirkungen des Einsatzes von sozialen
Robotern in der Gesellschaft

(Fiorini, 2023)

Wihrend die an zweiter und dritter Stelle genannten Felder die (technische) Entwicklung der MRI
beinhalten, beschaftigen sich das erste sowie das vierte Feld mit den Einfliissen auf die Menschen. Auf
die erforschten menschlichen Perspektiven, die im ersten Forschungsfeld beispielsweise in der Disziplin
der Psychologie zu verorten sind, wird in dieser Arbeit in Kapitel 2.3 ausfihrlich eingegangen, da auch
die hier betrachtete kindliche Perspektive auf Interaktionen mit sozialen Robotern darin einzuordnen
ist. Ein Zusammenhang besteht darliber hinaus mit dem letztgenannten Feld, da die Erkenntnisse zur

Auseinandersetzung mit deren gesellschaftlicher Bedeutung fiihren.

In Zusammenhang mit der Frage, was soziale Roboter sozial macht, betonen Henschel und Kolleg:innen
deren Sonderrolle in Hinblick auf MRI: ,Within the field of HRI®, social robots take on a special role, and
fall under the category of ,proximate interaction’, in which humans and robots interact as peers or

ru

companions’® (Henschel et al., 2021, S. 11). Diese unmittelbare Interaktion, bei der Menschen und

Roboter als Gleichgestellte oder Gefdhrten interagieren, ist enger gefasst als die im folgenden

8 Human Robot Interaction.
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aufgefiihrte Unterteilung oder die Eingrenzung, die Lohse vornimmt. Sie definiert MRl als ,,Wechselspiel
zwischen einem oder mehreren Menschen und mindestens einem Roboter unter Einbeziehung aller
ihnen zur Verfiigung stehenden Modalitdten” (Lohse, 2007, S. 20). So werden soziale Roboter in der
MRI zum Dialogpartner und Gegeniber (Funk, 2022, S. 11). Die Interaktion zwischen Kindern und
Robotern wird vor allem speziell im Kontext von Erziehung und Bildung erforscht (z. B. Kewalramani et
al., 2021; Su & Yang, 2022; Williams et al., 2019). Auf Erkenntnisse zu Kind-Roboter-Interaktionen wird
im Folgenden spezifisch eingegangen (Kap. 2.2.4).

2.2.3 Arten der Mensch-Roboter-Interaktionen

Die MRI lasst sich anhand verschiedener Kriterien unterteilen. Wenn auch keine Einigkeit Gber eine
Differenzierung besteht (Kopp, 2022, S. 11), gibt die Nennung einiger Beispiele einen Einblick in die
konkreten Interaktionsmoglichkeiten. Verschiedene Interaktionsmodi, die Lohse in Bezug auf Roboter
zusammenfasst, sind Sprache, Mobilitat, Korpersprache (Gestik & Mimik), Proxemik, Aussehen und
Display (2007, S. 22). Wesentlich ist dabei, dass Interaktionen in der Regel multimodal gestaltet sind,
also mehrere der genannten Aspekte parallel erfolgen. Weiter expliziert sie dazu: ,Das Aussehen bzw.
Design eines Roboters an sich kann nicht als Modalitdt bezeichnet werden. ... Dennoch erweckt das
Aussehen Erwartungen beim Nutzer in Hinblick auf Funktion, Personlichkeit und Fahigkeiten des
Roboters” (2007, S. 44).° Diese Aspekte sind als solche, die verschiedene Interaktionen prigen und
ermoglichen, einzuordnen. Daneben existieren Ansatze, die die Gestaltung der Interaktion zwischen
den verschiedenen Beteiligten insgesamt analysieren. Eine Unterteilung in Kooperation, Kollaboration

und Koexistenz, die in Abbildung 3 dargestellt ist, findet sich bei Onnasch und Kolleg:innen (2016).

Abbi l3dung

Formen der Mensch-Roboter-Interaktion

Q

Fl

'//‘
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Kollaboration

B

=

Kooperation

’
Ko-Existenz |[£

Quelle: Onnasch et al., 2016, S. 6

Insbesondere die Kooperation ist fiir die Auseinandersetzung mit sozialen Robotern in der vorliegenden

Arbeit relevant. Hasenbein fasst diese Interaktionsform folgendermalRen zusammen: ,,Mensch und

9 Kap. 2.3.2 dient daher der Auseinandersetzung mit Erkenntnissen beziiglich der duRerlichen Gestaltung sozialer
Roboter und deren Einfluss auf die MRI.
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Roboter arbeiten gemeinsam an einer Aufgabe ... und haben eine gemeinsame Ubergeordnete
Zielsetzung” (2023, S. 68). Dabei erledigen diese Teilhandlungen, das kdnnen in der Industrie z. B.
gemeinsame Arbeitsschritte an einem Bauteil, die ohne zeitliche und rdumliche Trennung erfolgen,

zusammen (Hasenbein, 2023, S. 68).

Die Unterhaltungs- und Unterstiitzungsfunktionen, die soziale Roboter zumeist beinhalten (Kap. 2.1.3)
schlieBen sowohl die Interaktionsform der Kollaboration als auch der Kooperation ein. Eine reine
Koexistenz entspricht nicht der Definition sozialer Roboter. Kopp fihrt in einer Analyse zum Framing
von Robotern (speziell Cobots) aus, dass sich ,der breiten Bevolkerung bis dato nur wenige
Moglichkeiten zur realen MRI bieten” (Kopp, 2022, S. 262), dies ist in diesem Bereich stets
mitzudenken. Es gibt eine groRe Diskrepanz zwischen sozialen Robotern in der Realitdt und
Erwartungen an diese, die durch Science-Fiction gepragt sind (Henschel et al., 2021, S. 9f.). In diesem
Zusammenhang haben Duffy und Joue das soziale Roboterparadoxon gepragt, das die bisherigen
Einsatzbereiche der Roboter — genannt sind Roboter als Spielzeug oder zu Forschungszwecken —
angesichts der Visionen fiir diese Technik als vergleichsweise unbedeutend wertet und den limitierten
Nutzen dieser betont (Duffy & Joue, 2005, S. 1). Fortunati stellt heraus, dass Entwicklungen wie die
Digitalisierung, die Verbreitung sozialer Roboter, aber auch die Allgegenwartigkeit mobiler Endgerate
in den letzten Jahren die Vertrautheit der Menschen mit verschiedenen digitalen Artefakten und auch

menschendhnlichen Verhaltensweisen beeinflusst haben (2021, S. 548).

2.2.4 Kind-Roboter-Interaktionen

Uber diese Ausfilhrungen zu Mensch-Roboter-Interaktionen hinaus bleibt in Hinblick auf die
vorliegende Arbeit zu beachten, dass hier Interaktionen zwischen Kindern und Robotern im Zentrum
stehen. In der aktuellen Forschung finden sich dazu vor allem im internationalen Forschungskontext
unter dem Schlagwort Child Robot Interaction (CRI) einzelne Studien: Ahmad und Kolleg:innen stellen
die Erkenntnis, dass das Interesse, bzw. die Involviertheit der Kinder in der Beziehung zu einem Roboter
schnell abnimmt, in den Fokus (2017). Insbesondere untersuchen sie die Interaktion hinsichtlich der
Emotionen sowie in Bezug auf ein gemeinsames Spiel (Ahmad et al., 2017). Uber die Herausforderung,
das Interesse der Kinder an einer Interaktion aufrechtzuerhalten, heildt es: ,children’s social
engagement gradually declines. The challenge of maintaining engagement has also been addressed in
Children Computer Interaction” (Ahmad et al., 2017, S. 1). Ein Forschungsprojekt am MITX’ Media Lab
hat in Zusammenhang mit kindlichen Lernaktivitdten tiber KI gezeigt, dass, was die Wahrnehmung von
Robotern angeht, Unterschiede zwischen éalteren und jlingeren Kindern vorhanden sind und ein
Zusammenhang mit ihrem bisherigen Wissen tber Kl besteht (Williams et al., 2019). Herausgestellt

wurde: ,Younger children came to see robots as toys that were smarter than them, but their older

10 Massachusetts Institute of Technology.
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counterparts saw robots as people that were not as smart as them” (Williams et al., 2019, S. 1). In
Zusammenhang mit dem Lernen Uber KI-Konzepte und Robotern als Lernbegleiter wurde auBerdem
festgestellt, dass Kl-Tools, einschlieflich intelligenter Roboter, die sozialen Interaktionen zwischen
Kindern verbessern kdnnen, sodass Kinder sich starker an Lernaktivitdten beteiligen (Su & Yang, 2022,
S. 2). Wesentlich ist hier die Perspektive auf Roboter als Peers: , A few researchers found that children
can learn and interact with Al robots ... and may consider robots as peers” (Su & Yang, 2022, S. 4). In
einem Review, das sich der Frage, inwiefern roboterbezogenen Merkmale sich auf die Beziehung
zwischen Kindern und sozialen Robotern in Bezug auf Nahe und Vertrauen auswirken, widmet, wird die
Offenheit der Kinder fiir Beziehungen mit Robotern herausgestellt: ,,Robots are social entities with
whom children are likely to form social relationships” (van Straten et al., 2020, S. 334). Von Interesse
fiir die vorliegende Arbeit sind insbesondere die Erkenntnisse, dass die Ndhe von Kindern zu Robotern
irgendwo zwischen der Ndahe zu Menschen und zu unbelebten Objekten zu liegen scheint und dass
Kinder mehr SpaR an einer Interaktion hatten, wenn sie mit eine:r Freund:in interagierten, als mit
einem Roboter, wahrend ihnen die Gesellschaft eines Roboters mehr Freude bereitete als das Spielen
alleine oder mit unbelebten Objekten (van Straten et al, 2020, S. 332). Ahnlich wie bei Williams und
Kolleg:innen wurden mittels dieser Metaanalyse auch altersbezogene Unterschiede festgestellt:
Jingere Kinder hatten mehr SpalR an der Interaktion mit einem Roboter, reagierten weniger
empfindlich auf dessen Interaktionsstil und waren anfélliger fir anthropomorphe Tendenzen und
Effekte als altere Kinder (van Straten et al, 2020, S. 333). Dies deckt sich im Wesentlichen mit einer
Erhebung von Sciutti et al., die die Meinung von Kindern dariber, welche Eigenschaften die wichtigsten
eines interaktiven Roboters sind, erforschten (im Folgenden Sciutti et al., 2014). Dazu wurde der
humanoide Roboter jCub wahrend eines Events fiir ein heterogenes Publikum ausgestellt.
Wahrenddessen erfolgte eine Beobachtung der Reaktionen der Teilnehmenden, auRerdem gab es die
Méglichkeit zur Teilnahme an einer Aufgabe, bei der vierzehn vorgegebene Robotereigenschaften
nach ihrer Relevanz geordnet werden sollten. Die Beobachtung zeigte, jiingere Kinder standen wahrend
der Interaktion sehr nah bei dem Roboter, als ware dieser ein Spielgefahrte, wahrend adltere mehr
Abstand hielten. Anders als die Erwachsenen behandelten sie den Roboter fast als gleichwertig, wenn
sie ihm beispielsweise den Ball anboten. Ein kleiner Teil der Kinder hatte Angst vor dem Roboter. Aus
der Gewichtung verschiedener Eigenschaften bei einem Roboter nach Relevanz ergab sich zunachst die
Erkenntnis, dass die kindlichen Anforderungen an einen Roboter als Companion sich mit dem Alter
verandern: Fir Kinder, die jlinger als neun sind, hat ein menschendhnliches Aussehen, wie das
Vorhandensein eines Kopfes und von Augen, eine groRere Bedeutung. Auch die Fahigkeit, zu gehen und

zu stehen wird in dieser Phase besonders beachtet, wahrend das Greifen von Gegenstanden nicht so

11 Djese sind in Abbildung 12 zu sehen, da im Hinblick auf mogliche entstehende Kategorien genauer darauf
eingegangen wird.
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wichtig zu sein scheint. Altere Kinder und Erwachsene achten dagegen mehr auf die spezifischen
Fahigkeiten des Roboters und nehmen z. B. feinmotorische Fahigkeiten wahr. Die groSen Unterschiede
zwischen kleinen Kindern und Erwachsenen in der Bewertung fiihren die Forscher:innen primar auf
deren Erwartungen und Erfahrungen zuriick. Einfluss hat auch das Ziel einer Interaktion, welches
zwischen Kindern und Erwachsenen sehr variieren kann. Kinder wollen mehrheitlich, dass der Roboter
ein Spielgefahrte ist, Erwachsene denken eher an einen Einsatz als Assistenz (Sciutti et al., 2014).

Erforscht wurde aulRerdem das Vertrauen von Kindern in soziale Roboter. Eine Metaanalyse, die
zwanzig Studien zu diesem Thema einschlieft, kam zu dem Ergebnis, dass Kinder humanoiden
Robotern mit groRRerer visueller oder verhaltensspezifischer Menschenahnlichkeit im Mittel weniger
Kompetenz und daher auch weniger kognitives Vertrauen zusprechen als Robotern, die nicht
menschenédhnlich sind (Stower et al., 2021). Begriindet sein kdnnte dieser Zusammenhang laut der
Forschungsgruppe in den grofleren Erwartungen an die Leistung menschenahnlich wirkender Roboter,
die bei Nichterfillung potenziell zu einer Verringerung der Kompetenzwahrnehmung fiihren (Stower
et al.,, 2021). Zusammenfassend sind fiir die vorliegende Arbeit somit mogliche altersbezogene
Unterschiede (Sciutti et al., 2014; van Straten et al., 2020; Williams et al., 2019), der Einfluss von
Vorwissen lber KI bzw. Technikaffinitat (Williams et al., 2019) sowie die Wahrnehmung von Robotern
als Peers und der Unterschied zwischen dem Vertrauen zu humanoid versus dinglich gestalteten

Robotern (Sciutti et al., 2014; Stower et al., 2021; Su & Yang, 2022; van Straten et al., 2020) relevant.

2.3 Menschliche Perspektiven auf Roboter

Die menschliche Perspektive auf Roboter generell, beziehungsweise explizit auf Interaktionen mit
diesen, ldsst sich anhand verschiedener psychologischer Ansatze erklaren. Dargestellt werden
relevante Effekte und Konzepte, die bereits nachgewiesen wurden und im Anschluss an die Erhebung
eine Moglichkeit bieten, die durch die RGM (Kap. 4.1) erhaltenen Daten darauf zu beziehen: Im Fokus
stehen zundchst menschliche Einstellungen und mentale Modelle, die als Erklarungsansatze fir
menschliche Perspektiven generell dienen (Kap. 2.3.1). Die Media Equation Theory bezieht sich auf das
Verhéltnis von Mensch und Medien allgemein. Speziell in Bezug auf Roboter sind das Phdnomen des

Anthropomorphismus und der Uncanny Valley-Effekt (Kap. 2.3.2) relevant.

2.3.1 Einstellungen und mentale Modelle

Stapels und Eyssel definieren in Zusammenhang mit Interaktionen mit sozialen Robotern den Terminus
der Einstellung, darin schlagt sich die menschliche Perspektive auf Roboter hinsichtlich verschiedener
Aspekte nieder (2021). Menschen haben Einstellungen gegentiber Menschen, Dingen oder Konstrukten
(Stapels & Eyssel, 2021, S. 232). Diese ,bestimmen, wie man sich beziglich eines Einstellungsobjekts

“«

fihlt (Affekt), wie man dariiber denkt (Kognition), wie man sich verhalt (Verhalten), und umgekehrt
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(Stapels & Eyssel, 2021, S. 232). Dabei kbnnen Einstellungen positiv, negativ, neutral oder ambivalent
sein. Einflussfaktoren auf diese sind kulturell, gesellschaftlich oder individuell bedingt. Beispielsweise
sorgt eine gréRere Technikbereitschaft allgemein fiir eine positivere Bewertung sozialer Roboter

(Stapels & Eyssel, 2021, S. 243).

Ein theoretischer Erklarungsansatz dafiir, wie die Perspektive auf etwas entsteht und worauf sie basiert,
ist der der mentalen Modelle. Damit gemeint sind ,soziale Generalisierungen bzw. Erwartungen,
aufbauend auf dem gesamten Wissen und den Erfahrungen einer Person” (Lohse, 2007, S. 27). Durch
Erfahrungen kénnen sich die Modelle verandern, sie haben jeweils einen unterschiedlichen Inhalt und
eine unterschiedliche Reichhaltigkeit sowie individuelle Besonderheiten (Lohse, 2007, S. 27). Im
mentalen Modell manifestiert sich also die Nutzersicht. In diesem Fall entwickelt z. B. jeder Mensch ein
individuelles mentales Modell eines sozialen Roboters und einer Interaktion. Diese Perspektive weist
Parallelen zu der Theorie der persénlichen Konstrukte auf, auf die im nachsten Kapitel im Rahmen der

Methode spezifisch eingegangen wird (Kap. 4.1).

Relevant wird in Bezug auf die menschliche Perspektive auf soziale Roboter der sogenannte Media
Equation Effekt. ,Dieser bezeichnet die Tendenz, auf technologische Gerate dhnlich zu reagieren wie
auf menschliche Interaktionspartnerinnen (Reeves & Nass, 1996) Insgesamt scheinen also tierdhnliche
Roboter sowie Roboter mit einem Namen und einem Anschein von Persdnlichkeit positive Reaktionen

und Sympathie auszulésen (Stapels & Eyssel, 2021, S. 239).

2.3.2 Anthropomorphismus und Einfluss der aulRerlichen Gestaltung

In verschiedenen Forschungen der letzten Jahrzehnte, die sich mit der Perspektive auf Roboter oder
dem menschlichen Handeln gegeniiber Robotern befassten, wurde festgestellt, dass Menschen
Roboter oft vermenschlichen oder ihnen einzelne menschliche Eigenschaften zuschreiben (Epley et al.,
2007; Hasenbein, 2023; Stapels & Eyssel, 2021). Epley und Kolleg:innen betonen, dass bereits seit dem
18. Jahrhundert Wissenschaftler wie Darwin oder Feuerbach innerhalb unterschiedlicher Disziplinen
zeigten, dass Menschen dazu neigen, nicht-menschliche Akteure als menschendhnlich zu betrachten
(Epley et al., 2007, S. 864). Dieses Phanomen wird als Anthropomorphismus bezeichnet. Darunter zu
verstehen ist also ,die Zuschreibung von menschlichen Eigenschaften und Emotionen an nicht-
menschliche Objekte” (Hasenbein, 2023, S. 70). Eine Erklarung fir die Anthropomorphisierung stellen
primar drei Faktoren dar: Der menschliche Wunsch danach, das Verhalten anderer zu verstehen, die
Sozialitatsmotivation, d. h. das Bedirfnis nach sozialen Beziehungen, und das Anknipfen an
vorhandenes Wissen (Aggarwal & McGill, 2007; Epley et al., 2007; Hasenbein, 2023). Mdller und
Schulte fassen die Zuschreibung menschlicher Charakteristika in Bezug auf Roboter unter dem
Schlagwort Animismus zusammen (2017). Darunter ordnete Piaget das Phdnomen in Bezug auf nicht-

menschliche Akteure oder Objekte generell als Teil einer Entwicklungsphase ein. Sie merken an, dass
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weitere Studien existieren, die den Status technischer Objekte untersuchen und deutlich wird, dass
Animismus in Bezug auf Roboter haufig vorliegt (Miller & Schulte, 2017, S. 4). Teils geht die
Anthropomorphisierung sozialer Roboter mit einer humanoiden Gestaltung der Roboter einher. Auch
werden diese oft so entwickelt, dass sie menschliche Verhaltensweisen imitieren kdnnen. Funk hat
speziell fir humanoide Roboter wesentliche Aspekte der Anthropomorphisierung in Bezug zueinander

gesetzt (2022, S. 25). Seine Darstellung der ,Wege, Roboter zu vermenschlichen”, ist in Abbildung 4 zu

sehen.

Abbild4dung

Aspekte der Anthropomorphisierung humanoider Roboter

1. Linguistische Verkdrperung I: 2. Linguistische Verkdrperung ll:
Uber Roboter reden, so als ob sie * Mit Robotern reden, so als ob sie
menschlich wéren (,,autonomer”, menschlich waren.
Lsmarter” Roboter). e Menschliche Erscheinung durch die
e Menschliche Erscheinung mit Worten Behandlung von Robotern als andere
konstruiert - linguistische Erklarung. Personen — Dialogpartner.
Sprache

Vermenschlichung

Effekte humanoider Roboter Design

5. Epistemische Verkdrperung: 3. Materielle Verkérperung
¢ Humanoide entwickeln, um zu verstehen * Roboter duRerlich so gestalten, als ob sie
was der Mensch ist. menschlich waren.
* Menschliche Erscheinung als Ziel der e Menschliche Erscheinung durch die
Neugier - Verstehen durch Konstruktion. materielle Imitation anderer Personen —
& Humanoide/Androide.

.

4, Funktionale Verkérperung

6. Kulturelle und ideologische Verkérperung:

e Weltbilder, Menschen Bilder, glauben und
moralische Werte durch die Entwicklung von
Humanoiden aufdecken.

e Menschliche Erscheinung als sozio kulturelle
und ideologische Projektionsflache —
Roboterspiegel.

* Roboterfunktionen so gestalten, als ob sie
menschlich wéren.

e Menschliche Erscheinung durch die
Imitation anderer Personen —
Humanoide/Androide.

Quelle: Darstellung nach Funk, 2022, S. 259.

In dieser Arbeit sind davon insbesondere der Punkt Linguistische Verkérperung 1, also das Sprechen
Uber Roboter, und der Bereich Design von Interesse. Ersteres wird in den Konstrukten der Kinder

sichtbar werden, zweiteres ist relevant, da die AuRerungen der Kinder primér aus visuellen Eindriicken
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resultieren werden (Kap. 4.2). Zu den adulReren Merkmalen von Robotern existiert auBerdem die
Anthropomorphic Robot'? (ABOT) Database (Phillips et al., 2018a). Fiir diese Sammlung wurde ein
merkmalsbasierter, datengesteuerter Ansatz gewahlt, um das vage Konzept des menschendhnlichen
Aussehens zu zerlegen. Auf der Grundlage einer systematischen Analyse von 251 realen Robotern
entstand ein dreidimensionaler Raum, in dem verschiedene Roboter in Bezug auf ihr
menschendhnliches Aussehen in den drei Dimensionen Facial Features, Surface Look und Body
Manipulators eingeordnet werden (Phillips et al., 2018a). Benannt werden somit Aspekte, hinsichtlich
welcher sich das AuRerliche sozialer Roboter unterscheiden kann. Auf die Gestaltung von Robotern
wird im Folgenden sowie in Zusammenhang mit der Auswahl der einbezogenen Roboter (Kap. 4.2.1)

dezidiert eingegangen.’®

Grundsatzlich wurde durch ,,Studien zur Mensch-Roboter-Interaktion deutlich ..., dass Menschen dem
Roboter anhand seiner duBerlichen Erscheinung Starken und Fahigkeiten zuschreiben” (Koolway, 2018,
S. 119). Stereotypische Kérperformen, Frisuren oder Hautfarben im Design von Robotern haben einen
Einfluss auf die menschliche Wahrnehmung dieser und Zuschreibungen, die in Bezug auf die Roboter
entstehen (Bartneck et al., 2018, S. 1). Kopp stellt in seiner Analyse auch in Bezug auf das Vertrauen zu
Robotern fest, dieses basiere haufig ,auf oberflachlich sichtbare(n) Robotereigenschaften und auf
durch Dritte vermittelten Informationen” (2022, S. 262). Diese Erkenntnis, wie auch die bereits
angefiihrten Aussagen Uber die Relevanz des Aussehens, verweisen darauf, dass die befragten Kinder

sich voraussichtlich stark am Design der einbezogenen Roboter orientieren.

Fortunati und Kolleg:innen erforschten ausgehend von der haufig bestehenden Annahme, dass
humanoid gestaltete Roboter als humanoid wahrgenommen werden, dass duBerliche Aspekte fir
befragte Menschen tatsachlich nicht immer im Vordergrund stehen (2022). Bei einer freien
Assoziationsaufgabe zu Sophia, einem humanoid gestalteten Roboter, stach die Menschenahnlichkeit
den Antworten der Befragten zufolge fir diese nicht hervor (Fortunati et al., 2022, S. 13). Dieser Aspekt

wird in die folgende Studie einbezogen.

Ein Extrem stellt eine humanoide Gestaltung, die so weit geht, dass sie Menschen verunsichert, dar.
Erforscht wurde in diesem Zusammenhang der sogenannte Uncanny Valley-Effekt, der auf den
Wissenschaftler Mori (1970) zurlickgeht. Abbildung 5 zeigt den Verlauf des ,unheimlichen Tals”.
Demnach fihrt, wenn ein Roboter eindeutig als Maschine erkennbar ist, zunehmende
Menschenahnlichkeit zu positiveren Bewertungen. Jedoch d@ndert sich dies, sobald der Roboter einen

sehr hohen Grad an menschlichem Realismus erreicht. In diesem Bereich, in den beispielsweise

12 m Folgenden entsprechend der offiziellen Abkirzung ABOT.
13 Dabei werden auch die Unterscheidungsmerkmale der ABOT-Database sowie Grafiken aus dieser Datenbank,
die sich auf fiir die Erhebung ausgewéhlte Roboter beziehen (Abb. 9, 10) einbezogen.
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lebensgroRe Androiden mit Silikonhaut und animierter Mimik einzuordnen sind, sinkt die Akzeptanz
und die Figur wird als unheimlich, gruselig oder sogar bedrohlich empfunden. Nur perfekte Kopien des
Menschen wirden laut Mori den Kurvenverlauf erneut dndern und zu einer wieder steigenden
Akzeptanz rechts des ,,unheimlichen Tals” fihren (Mara & Leichtmann, 2021, S. 174f.). Angenommen
wird also, dass die Menschendhnlichkeit eines Roboters die emotionale Reaktion des Menschen

beeinflusst (Hasenbein, 2023).

Abbil5dung

Darstellung des Uncanny Valleys nach Mori

The Uncanny Valley

Acceptance

Anthropomorphism

Quelle: Duffy, 2003, S. 182

Die Hypothese ist so bekannt, dass in vielen Studien Bezug darauf genommen wird, allerdings weisen
Mara und Leichtmann daraufhin, dass ,angesichts der Tatsache, dass bisher nur wenige androide
Roboter mit ausreichend hohem menschlichen Realismusgrad existieren und viele Studien zur
Untersuchung des Uncanny Valley daher auf weniger menschlich wirkende Roboter oder auf Foto- bzw.
Videostimuli zuriickgreifen mussten, .. die Hypothese bisher weder eindeutig akzeptiert noch
verworfen werden” kdnne (Mara & Leichtmann, 2021, S. 175). Dementsprechend wird in der folgenden
Arbeit kritisch damit umgegangen, fir eine Einordnung ablehnender Reaktionen auf humanoide
Roboter ist die Annahme als Hintergrund dennoch hilfreich. Eine Studie, die die Wahrnehmung der
kognitiven und emotionalen Fahigkeiten verschiedener Roboter, die unterschiedlich humanoid
gestaltet waren, untersuchte, kam zu dem Schluss, dass selbst bei einem niedrigeren Grad der Roboter-
Mensch-Ahnlichkeit ein Uncanny Valley-Effekt auftritt, der jedoch durch die Neugier der Menschen

abgeschwacht wird (Fortunati et al., 2023).

2.3.3 Einordnung von Vorstellungen tUber Roboter
Kathrin Miiller und Carsten Schulte legen in einem Text aus Perspektive der informatischen Bildung ein
Modell zur Bestimmung von Vorstellungen tiber Roboter vor (2017). Sie betonen die Notwendigkeit,

kindliche Ist-Vorstellungen von Robotern einzuordnen, um dann Ansatze zum Lernen Uber realistische
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Konzepte von Robotern entwickeln zu kénnen. Konkret stellen sie fest, dass bereits Wissen lber
Vorstellungen zu Phanomenen wie Lebendigkeit und Intelligenz vorliegt, aber eine Forschungsliicke in
Bezug auf das ,Systemverstandnis in Verbindung mit der Programmierung des Roboters” (Miller &
Schulte, 2017, S. 1) besteht. Uber die kindliche Perspektive stellen sie auBerdem heraus:
Robotern wird noch eher als anderen digitalen Artefakten entsprechendes autonomes und
intentionales Verhalten zugetraut (per Definition der Technologieklasse), da sie bewusst fir

eine solche Wahrnehmung und solchen Einsatz (die Forschungsrichtung social robotics)
entwickelt und entworfen werden. (Muller & Schulte, 2017, S. 2)

Ein Uberblick zu Vorstellungen iiber Roboter zeigt, es existieren vor allem Unterscheidungen in
psychologische und physische bzw. technologische Perspektiven, wie sie Turkle vornimmt,
beziehungsweise psychologisch und engineering bei Ackermann (Miuller & Schulte, 2017, S. 2f).
Signifikante Merkmale sind dabei Lebendigkeit, Emotionen, Personalitdt oder ein eigener Wille als
Zuschreibungen, die als psychologische Vorstellungen eingeordnet werden, wahrend leblose
Materialien, z.B. Motoren, Sensoren und Kontrollprogramme, auf eine technologische Vorstellung
hinweisen (Miller & Schulte, 2017). Analog fallen unter die Bezeichnung ,engineering” alle
Vorstellungen, bei denen die Idee eines ,,gebauten oder programmierten Systems vorherrscht” (Mller
& Schulte, 2017). Hier werden also zwei ganz wesentliche und unterschiedliche Richtungen der

Vorstellungen (iber Roboter identifiziert und erklart.

Grundsatzlich wurde dazu gezeigt, dass die Auffassung dariiber, was das Soziale an sozialen Robotern
ausmache, sich vor allem zwischen Entwickler:innen und Nutzer:innen unterscheidet (Henschel et al.,
2021; Schulze et al., 2022). Einem Review nach, in dem die Auseinandersetzung mit Definitionen
sozialer Roboter erfolgte, stehen fiir Entwickler:innen ,eher Funktionen wie z. B. Sprach- und
Emotionserkennung sowie ein aufgabenspezifisch angemessenes Antwortverhalten im Vordergrund®,
wahrend fiir das Verstdndnis der Nutzer*innen vielmehr ,die Beziehungsebene und der Vergleich des

Roboters mit einem ,Freund’, einer ,Freundin’ ausschlaggebend” sind (Schulze et al., 2022, S. 268).

2.4 Theoretische Begrindung zur ausgewahlten Zielgruppe

Es werden Kinder im Alter von zehn bis zwolf Jahren in die Forschung einbezogen. In Bezug auf den
Entwicklungsstand dieser Zielgruppe lasst sich grundsatzlich feststellen, dass das Grundschulalter
sowie der darauffolgende Ubergang zur Jugend geprigt von Entwicklungsaufgaben im Bereich Schule,
der kognitiven Entwicklung sowie den sozialen Fahigkeiten sind (Eggert & Wagner, 2016). So wird den
Kindern beispielsweise mehr Verantwortung Gibertragen, sie sind zunehmend mit Leistung konfrontiert
und oft wettbewerbsorientiert, gleichzeitig machen sie Erfahrung mit Misserfolgen. Im Alter von

ungefahr elf oder zwolf Jahren, am Ende der Kindheit, wird ,, das Denken deutlich flexibler, denn die
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Kinder beginnen abstrakt und hypothetisch zu denken” (Eggert & Wagner, 2016, S. 20). Wesentlich fir
die Fragestellung dieser Arbeit ist, dass die Altersgruppe der Befragten ,zunehmend Sicherheit darin
[gewinnt], zwischen Realitdt und Moglichkeit zu differenzieren” (Eggert & Wagner, 2016, S. 20). Auch
losgeldst von einem konkreten Inhalt oder vorgegebenen Informationen erkennen und verstehen die
Kinder Prinzipien, bedenken zudem verschiedene veranderliche Faktoren gleichzeitig und ziehen auch
abstrakte Schlussfolgerungen (Eggert & Wagner, 2016). Das Aufwachsen der Zehn- bis Zwolfjahrigen ist
aullerdem als ein Aufwachsen in einer mediatisierten Gesellschaft zu beschreiben: ,Online-Medien
und onlinefahige mobile Endgerate sind zunehmend integraler Bestandteil des Familienlebens, der
Kinder- und Jugendkulturen, des Freizeitsektors, der Konsumwelt und vor allem der Peerkontakte sowie

der Bildungsinstitutionen und des Vereins- und Gemeindelebens” (Briiggen et al., 2019, S. 22).

3. Herleitung der Forschungsfrage

Die Betrachtung kindlicher Perspektiven auf Interaktionen mit sozialen Robotern schlieft somit
folgende Aspekte ein: Im Zentrum stehen soziale Roboter als solche, die lber eine gewisse oder
vollstandige Autonomie verfligen und in sozialen Kontexten mit Lebewesen interagieren (Kap. 2.1).
Relevant ist zudem die Auseinandersetzung mit Mensch-Roboter-Interaktionen, insbesondere in Form
der Kooperation (Kap. 2.2). In diesem Feld vorhandene Erkenntnisse in Bezug auf den Einfluss von
Vorwissen Uber Kl, die Wahrnehmung von Robotern als Peers und Unterschiede im Vertrauen zu
verschieden gestalteten Robotern (Kap. 2.2.4) werden einbezogen. Auch bereits erforschte
menschliche Perspektiven auf (soziale) Roboter und Interaktionen, fiir welche insbesondere die
duRerliche Gestaltung und der Anthropomorphismus Einflussfaktoren darstellen (Kap. 2.3), sind
wesentlich. Die Vielfalt entwickelter Roboter und der Mensch-Roboter-Interaktionen (Kap. 2.1; Kap.
2.2.), die existieren und Teil des menschlichen Alltags werden, machen eine Auseinandersetzung damit
notwendig. Speziell kindliche Perspektiven auf soziale Roboter wurden bisher wenig untersucht (Kap.
2.2.4). Aufgrund der zunehmenden Bedeutung sozialer Roboter als potenzielle Interaktionspartner fiir
Kinder ist die Auseinandersetzung mit der Thematik jedoch notwendig. In dieser Arbeit wird aufgrund
dessen die Perspektive der Zehn- bis Zwélfjahrigen fokussiert, die sich im Ubergang vom Kindes- zum
Jugendalter befinden und bereits die Fahigkeit zur Abstraktion und Reflexion der Fragestellungen

entwickelt haben (Kap. 4.2). Die Forschungsfrage lautet somit:

Mit welchen Konstrukten'* beschreiben Kinder einzelne humanoid und dinglich gestaltete soziale

Roboter in Bezug auf verschiedene Interaktionsmdéglichkeiten?

14 Der Begriff Konstrukte wird in Anlehnung an die Repertory Grid Methode, mit der die Frage im Folgenden
operationalisiert wird (Kap. 4.1), verwendet.
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Die Auswahl der einbezogenen Aktivitdten, bei denen Kind-Roboter-Interaktionen méglich sind, erfolgt

im Rahmen der Konzeption der konkreten Studie in Kapitel 4.2.3.

4. Methodik

Im vorangegangenen Theorieteil wurden grundlegende Aspekte, die die Basis fiir das Verstandnis der
kindlichen Perspektive auf Interaktionen mit sozialen Robotern bilden, theoretisch diskutiert. Um diese
Perspektive nun explorativ zu untersuchen, bedient sich die Studie der Methodik der Repertory Grid
Methode (RGM). Diese wird im Folgenden erldutert und begriindet, auch die einbezogenen
Auswertungsverfahren sowie Giitekriterien werden dargestellt. Zudem wird die RGM in Bezug auf die
Zielgruppe betrachtet. Im zweiten Teil dieses Kapitels erfolgt die Auseinandersetzung mit Aspekten, die
die konkrete Befragung in dieser Studie betreffen. Dargestellt werden erganzende qualitative Fragen,
die neben der eigentlichen RG Erhebung gestellt werden. Die Konzeption der RG Befragung wird in
Bezug auf die einbezogenen Elemente, die Prasentation durch Videos und einbezogene Interaktionen
erldutert. SchlieBlich erfolgen Uberlegungen zu méglichen Kategorien, die aus diesem

Forschungsvorhaben hervorgehen kénnten.

4.1 Repertory Grid

Fir die Frage nach der kindlichen Perspektive und der individuellen Wahrnehmung eignet sich die
RGM. Diese bietet basierend auf der Theorie der personlichen Konstrukte den Raum, einen Einblick in
die Wirklichkeitskonstruktion der Befragten zu gewinnen. Die gewahlte Altersgruppe der Zehn- bis
Zwolfjahrigen weist in der Regel bereits ein ausreichendes kognitives Verstandnis und eine gute

Ausdrucksfahigkeit und Konzentrationsspanne fir eine RG Befragung auf (Kap. 2.4).

4.1.1 Relevante Forschung

Der Forschungsstand beziglich der RGM st limitiert, da vor allem Texte aus den 1950er Jahren von
George A. Kelly, dem Begriinder der Theorie und Entwickler der Methode, und ein Uberblickswerk aus
dem Jahr 1995 (Fromm) als Basis fiir weitere Publikationen dienen. Seitdem wurde die statistische
Auswertung weiterentwickelt. Quellen, die sich der Methode selbst widmen, sind vor allem ein Beitrag
im Handbuch Methoden der organisatorischen Forschung von Rosenberger und Freitag (2009) und die
Dissertation von Jeannette Hemmecke (2012), die sich mit der RGM befasst. Auch der Psychologe
Richard C. Bell setzt sich mit der Methode auseinander (2003; 2017; Heckmann & Bell, 2016). Dariber
hinaus existieren vor allem einzelne Studien, in denen die Methode angewendet wird (z. B. Fonseca et
al.,, 2022; Osterberg-Kaufmann, 2022; Rommeley, 2014). Auf die Anwendung der Methode in
Befragungen mit Kindern wird bisher in der Literatur kaum eingegangen. Daher werden Berichte zu

durchgefiihrten Erhebungen (z. B. Bonchor & Klimsa, 2007) sowie Erfahrungen aus bisherigen
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Projekten (Forschungsseminar an der Universitat Erfurt Wintersemester 2022/23) herangezogen, um

zielgruppenspezifische Besonderheiten einzubeziehen.

4.1.2 EinfGhrung

George A. Kelly, der die RGM entwickelte, beschrieb die Theorie der persdonlichen Konstrukte. Zentral
sind darin die interindividuellen Unterschiede der Art und Weise, wie Individuen sich selbst und ihre
soziale Umgebung wahrnehmen (Fromm, 1995; Kelly, 2017). Die Beriicksichtigung der einzigartigen
Sichtweise jedes Menschen auf die Welt entspricht dem in Kapitel 2.3.1 beschriebenen Ansatz der
mentalen Modelle. Ausgangspunkt ist somit immer das einzelne Kind und dessen Perspektive. Nach
Fromm sind die folgenden drei Fragen fiir Verstandnis und Begriindung des Ansatzes der RGM

essenziell:

1. Wie setzt sich eine Person mit ihrer Umwelt auseinander, wie verleiht sie Dingen und
Ereignissen Bedeutung?
2. Wie kann sie anderen etwas Uber diese subjektiven Prozesse mitteilen?
3. Wie kénnen andere diese Mitteilungen verstehen?
(1995, S. 14)

Die genannten Aspekte nehmen Bezug auf das Wesentliche der RGM: Diese ,dient zur Eruierung und
Auswertung subjektiver Bedeutungsassoziationen” (Rosenberger & Freitag, 2009, S. 479). Die Art der
Untersuchung soll einen Einblick in das Konstruktsystem eines Individuums ermoglichen, indem
persénliche Bedeutungszusammenhange als Ordnungsstruktur abgebildet werden (Rosenberger &
Freitag, 2009, S. 479). Die Methode beinhaltet sowohl qualitative als auch quantitative Aspekte. Dies
ist zunachst fir eine dezidierte Anndherung an individuelle Perspektiven, wie sie in dieser Arbeit
angestrebt wird, sinnvoll. Eine offene qualitative Herangehensweise entspricht auch dem bisherigen
Forschungsstand, da diese Tendenzen und Forschungsbedarf aufzeigen kann. So besteht das Vorgehen
bei der RGM zundchst aus einem qualitativen Interview, das das Untersuchen subjektiver
Wahrnehmungen und kognitiver Prozesse ermoglicht. Dadurch entsteht ,ein besseres Verstandnis
subjektiver Bedeutungen des Befragten” (Rosenberger & Freitag, 2009, S. 479). Dariiber hinaus lassen
sich die Daten der RG Befragung statistisch auswerten, sodass die ,,Moéglichkeit des tiberindividuellen
Vergleichs der Ergebnisse” besteht (Rosenberger & Freitag, 2009, S. 479). Fromm spricht in diesem
Zusammenhang von ,einer gewissen methodischen Sonderstellung” der RGM, da die Interviews
strukturierte Daten liefern und gleichzeitig eine groRe Flexibilitdt und Offenheit fiir die persénlichen

Konstrukte des Befragten bieten (1995, S. 7).

4.1.3 Elemente und Konstrukte
Im Zentrum einer RG Erhebung stehen die sogenannten Elemente und Konstrukte. Die Elemente sind
im Kontext der Methode als relevant angesehene in die Erhebung einbezogene ,Bedeutungstrager”

(Rosenberger & Freitag, 2009, S. 478). Dabei handelt es sich um ,konkrete, fiir den Befragten
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bedeutsame Dinge, Situationen Ereignisse oder Personen” (Rosenberger & Freitag, 2009, S. 478). Der
Anspruch an die Auswahl dieser ist, dass das ,,Repertoire bedeutsame Elemente aus dem Erleben einer
[befragten] Person” enthélt (Rosenberger & Freitag, 2009, S. 479). Im Falle der Befragung mehrerer
Personen zum gleichen Sachverhalt, wie sie in dieser Studie erfolgt, ist eine héhere Vergleichbarkeit
der Ergebnisse gewahrleistet, wenn die Elemente vorgegeben werden. Dazu treffen Rosenberger und
Freitag die Aussage, ,,Grid Untersuchungen, in denen ein interindividueller Vergleich der Ergebnisse
nicht nur inhaltlich interpretativ, sondern ebenso statistisch vergleichend angestrebt wird, sind nur
sinnvoll auszuwerten, wenn Elemente und/oder Konstrukte fiir alle Beteiligten Gbereinstimmen® (2007,
S. 482). Daher wurden in der vorliegenden Studie fiir alle Befragten auf Basis bisheriger

wissenschaftlicher Erkenntnisse die gleichen Elemente ausgewahlt (Kap. 4.2.1, Tabelle 1).

Persoénliche Konstrukte lassen sich als ,alle Unterscheidungen .., die eine Person treffen kann”
definieren (Fromm, 1995, S. 15). Im Kontext der RG Erhebung werden speziell verbalisierte
Unterscheidungen als Konstrukte erfragt und betrachtet®. Dies erfolgt, indem verschiedene Vergleiche
der Elemente prasentiert werden. Die befragte Person benennt aus ihrer eigenen Perspektive
Unterschiede zwischen diesen, die sogenannten Konstrukte. Im Anschluss wird jeweils das persénliche
Gegenteil flr ein genanntes Konstrukt erfragt, auch als Gegenkonstrukt bezeichnet, und es entsteht ein
Konstruktpaar. Diese Unterschiede sind somit ,Bewertungen und beziehen sich auf nicht direkt
beobachtbare Entitdten oder Eigenschaften zu den Elementen” (Rosenberger & Freitag, 2009, S. 478).
In den sogenannten Folgesdtzen, die Kelly in Zusammenhang mit seiner Personal Construct Theory
aufstellte, betont er die Individualitdt der Konstrukte und stellt unter anderem den begrenzten
Anwendungsbereich der Konstrukte (Range Corollary) sowie die Verdnderbarkeit dieser, die

beispielsweise durch Erfahrung erfolgt (Experience Corollary), heraus (Fromm, 1995, S. 16).

Die Elementvergleiche erfolgen im Rahmen der RGM entweder als triadische oder dyadische
Vergleiche. Da ein Vergleich zwischen zwei Elementen weniger komplex ist als ein triadischer, eignet
sich ersterer fir Interviews mit Kindern besser. Dazu fasst Hemmecke zusammen: , Die Vorgabe von
Dyaden (Dyadenmethode) statt Triaden ist eine alternative und neuere Variante der
Konstrukterhebung und bietet sich vor allem bei Kindern ... an, beispielsweise fiir komplexere Elemente
wie Situationen oder Verhaltensweisen” (Hemmecke, 2012, S. 115). Die Verwendung von Dyaden
verringert gegenliber der Tryadenmethode auflerdem den zeitlichen Umfang und die kognitive
Belastung (Hemmecke, 2012, S. 115). Der theoretische Bezug zu Kelly wurde von Rosenberger und

Freitag zusammengefasst wie folgt:

15 Generell existieren diese nicht nur verbal, sondern dartiber hinaus z. B. auch physiologisch, wie eine
geweitete oder verengte Pupille (Fromm, 1995, S. 15).
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Kelly fasst Konstrukte als dichotome Dimensionen (z. B. gut versus bose) auf, die dazu dienen,
die vorhandenen Elemente in Gruppen hinsichtlich ihrer Ahnlichkeit zu sortieren und zu
bewerten. Dieser Vorgang wird ... als ,Konstruktionsprozess” beschrieben. ... Eine Ahnlichkeit
festzustellen bedeutet, bewusst oder unbewusst, immer auch die Heranziehung eines
differenzierenden Kriteriums (Gegensatz). (2009, S. 478)

In Bezug auf die Konstrukterhebung besteht tber die reinen Unterscheidungen der Elemente hinaus
die Moglichkeit, ,eine kontextualisierende Wendung” (Hemmecke, 2012, S. 116) in die Erhebung zu
integrieren, auch als Qualifier (qualifying phrase) bezeichnet. Damit kann die Befragung in ,eine
bestimmte Denkrichtung” gelenkt werden, um solche Konstrukte zu erheben, welche fir eine

spezifische Frage relevant sind (Hemmecke, 2012, S. 116).

Bei der RGM folgt nach der Erhebung der Konstrukte die Bewertung der einzelnen Elemente. Da in
dieser Studie die Bewertung anhand einer Skala gewéahlt wurde (begriindet in Kap. 4.1.6), wird primar
auf diese eingegangen. Neben dieser existieren mehrere Verfahren, beispielsweise Nominalskalierung
und Rangordnungsverfahren, wobei die Verwendung einer mehrstufigen Skala fir die statistische
Auswertung besser geeignet ist (Rosenberger & Freitag, 2009, S. 482f.). Jedes Element wird dabei
jeweils zwischen einem personlichen Konstrukt sowie dem zugehorigen Gegenkonstrukt von der
befragten Person auf einer Skala eingestuft. Genauer dargestellt ist dieses Vorgehen in Kapitel 5.2, in
welchem die konkrete Erhebung beschrieben wird. Auf diese Weise wird mit jedem einzelnen Element
verfahren, sodass jedes Element fiir alle Konstrukte, die innerhalb dieser Befragung genannt wurden,
bewertet wurde. Die dadurch erhaltenen Daten bestehen somit aus den individuellen Konstruktpaaren
sowie Zahlenwerten, die die Elemente aus Perspektive der befragten Person zwischen diesen
Konstruktpaaren einordnen. Die Vorgehensweise stellt aus methodischer Sicht eine
,Beurteilungsaufgabe” dar: ,Beurteilungsobjekte (Elemente) werden hinsichtlich mehrerer

Beurteilungsdimensionen (Konstrukte) eingeschatzt” (Rosenberger & Freitag, 2009, S. 483).

4.1.4 Auswertungsverfahren

Die erhobenen Daten lassen sich statistisch auswerten. In dieser Arbeit erfolgt dies mittels des
OpenRepGrid Package in R-Studio (OpenRepGrid Version 0.1.12; R-Studio Version: 2023.06.2+561). Zur
Auswertung der aus der Befragung erhaltenen Daten bestehen verschiedene Mdglichkeiten.'® Diese
werden herangezogen, um ,Zusammenhange von Elementen und Konstrukten zueinander als auch

untereinander” aufzuzeigen (Rosenberger & Freitag, 2009, S. 485). Wesentliche Auswertungsverfahren

16 7Zu beachten ist dabei, dass die Methode oft in anderen Kontexten wie der Psychotherapie angewendet wird
und daher einige Arten der Auswertung (z. B. gemeinsame Auswertung mit der befragten Person nach Fromm,
1995) nicht relevant sind. Eine Auswertung in Absprache mit den Befragten, wie sie in der Literatur nahegelegt
wird (Fromm, 1995; Rosenberger & Freitag, 2009), steht aufgrund des Alters, der Konzentrationsspanne der
Befragten sowie der freiwilligen Beteiligung und der Komplexitdt der Auswertung nicht im Verhaltnis. Auch sind
die interviewten Kinder selbst nicht die Zielgruppe der Ergebnisse, die wissenschaftlich weiterverwendet werden
konnen oder Implikationen fiir die Praxis liefern.
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)*” und die Betrachtung von Biplots sowie die Clusteranalyse

sind die Hauptkomponentenanalyse (PCA
(Fromm, 1995; Hemmecke, 2012; Rosenberger & Freitag, 2009).1® Im Rahmen der RGM ist es dabei
notwendig, neben einer quantitativen stets eine qualitative Perspektive mit einzubeziehen, da ,erst die
qualitativen Informationen den quantitativen Werten einen Sinn“ geben (Rosenberger & Freitag, 2009,
S. 485). Relevant wird dies z. B. bei der Differenzierung einzelner Hauptkomponenten im Rahmen einer
PCA. Auch Hemmecke betont in diesem Zusammenhang: ,Wichtig fiir die Anwendung statistischer bzw.
mathematischer Auswertungen ist es vor allem, diese nicht losgel6st von der Theorie persdnlicher
Konstrukte und dem Anliegen der Befragung durchzufiihren und zu interpretieren” (2012, S. 125).

Zudem bietet sich eine inhaltsanalytische Betrachtung entstandener Konstruktpaare an, um

Nennungen unabhdngig der Bewertungen semantisch einzuordnen.

Eine Kombination verschiedener Vorgehen erweist sich als sinnvoll, da der Fokus der unterschiedlichen
Verfahren auf verschiedenen Aspekten liegt. So werden durch die Durchfiihrung einer Clusteranalyse
(Kap. 4.1.4.1) zwar Elemente und Konstrukte nicht gemeinsam in einer Grafik abgebildet, die Ergebnisse
werden aber sehr intuitiv visualisiert und im Vergleich mit der PCA erscheint die Berechnung wesentlich
einfacher nachvollziehbar (Hemmecke, 2012, S. 129). Dagegen zeigt die PCA (Kap. 4.1.4.2) die
Beziehungen aller Elemente und Konstrukte auf und es erfolgt eine Darstellung aller einbezogenen
Elemente und genannten Konstrukte in einer Grafik (Hemmecke, 2012, S. 127). Das Durchfiihren einer
qualitativen Inhaltsanalyse (Kap. 4.1.4.3) strukturiert die genannten Konstrukte und verdeutlicht,
welche Arten von Zuschreibungen in den Ergebnissen vertreten sind. Da in einer solche Inhaltsanalyse
die durch die RG Befragung erhaltenen Bewertungen nicht verwendet werden, sondern allein die
Formulierungen betrachtet werden, geschieht die Gruppierung in diesem Fall unabhéngig von den
Bewertungen und ermdglicht zudem das Einbeziehen solcher Konstruktpaare, die fiir die quantitative
Auswertung aufgrund einer einheitlichen Bewertung fir alle Elemente ausgeschlossen werden
mussten. Nachfolgend werden die hierarchische Clusteranalyse sowie die Hauptkomponentenanalyse

und die qualitative Inhaltsanalyse, welche in dieser Studie angewendet werden, dargestellt.

nomibR ®SMI NOKA A OKS / £ dzZAGSNY yIFf@as

In seiner Publikation, die sich speziell der Repertory Grid Methodik widmet, erklart Fromm Uber die
Clusteranalyse: ,Es geht darum, die Ahnlichkeit von Elementen und Konstrukten zu berechnen, um auf
dieser Basis Gruppen (Cluster) von Elementen und Konstrukten zu identifizieren, die untereinander

hohe Ahnlichkeit aufweisen und sich von Elementen/ Konstrukten anderer Gruppen unterscheiden”

7 Im Folgenden entsprechend der englischen Benennung Principal Component Analysis abgekiirzt als PCA.

18 Hemmecke fiihrt weitere Méglichkeiten zur Auswertung, wie beispielsweise die formale Begriffsanalyse (2012,

S. 130ff.), die dokumentarische Methode, die Grounded Theory und die Diskursanalyse (2012, S. 142ff.), an. Da

die Kombination der hier erwahnten Auswertungsverfahren sich in vorhandenen Studien als addquat erwies und

auch Rosenberger & Freitag sowie Fromm sich auf diese fokussieren, wird auf weitere nicht ndher eingegangen.
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(1995, S. 193). Anders ausgedriickt werden bei der hierarchischen Clusteranalyse dhnliche Gruppen,
sogenannte Cluster, ,,in den Daten gesucht” (Hemmecke 2012, S. 128). Fiir die vorliegende Arbeit wird
die hierarchische Clusteranalyse zur Neuanordnung des Datensatzes mit dem OpenRepGrid Package in
R- durchgefiihrt. Das heillt, in diesem Fall erfolgt keine extra Auswertung, da durch
Hauptkomponenten- und Inhaltsanalyse die genannten Konstruktpaare bereits nach statistischen und
semantischen Kriterien gruppiert werden und in Bezug auf die Forschungsfrage eine zusatzliche

Interpretation mittels der Clusteranalyse keine besonderen Erkenntnisse verspricht.

nombhdebli 1 2YLRYSyaSyrylrteas

Das beschriebene RG Interviewverfahren ergibt einen Datensatz, der den Ausgangspunkt fir die
guantitative Hauptkomponentenanalyse (PCA) bildet. Diese ist eine Methode der Faktorenanalyse und
dient dazu, ,die Struktur eines Phdnomenbereiches hypothetisch abzuleiten” (Hemmecke, 2012, S.
126). Das heift, es handelt sich um ein hypothesengenerierendes Vorgehen. Dies geschieht ausgehend
von der Annahme, dass in einem Bereich Grunddimensionen, die diesen ausmachen, vorhanden sind

und somit Zusammenhange bestehen (Hemmecke, 2012, S. 126).

Mittels der Ladungen, die eine PCA ergibt, wird festgestellt, wie viele Hauptkomponenten fiir den
jeweiligen Datensatz sinnvoll sind. Dazu wird das Kaiser-Guttmann Kriterium (Guttmann, 1954; Kaiser,
1960, S. 145) beachtet. Demnach werden nur Komponenten, deren Eigenwert groBer als eins ist,
einbezogen. Als Orientierung dient aullerdem die Einschatzung, dass Faktoren, die weniger als zehn
Prozent der Gesamtvarianz kldren, nicht beriicksichtigt werden sollten, da die Hohe zu gering ist, um
aussagekréaftige Ergebnisse herbeizufiihren (Urdan, 2022, S. 237). Um eine sinnvolle Anzahl an
Hauptkomponenten fiir den vorliegenden Datensatz zu erhalten, ist ein exploratives Vorgehen
erforderlich. Dabei wird zundchst in R-Studio eine Analyse mit einer hohen Anzahl an
Hauptkomponenten (z. B. 10) durchgefiihrt, um dann sukzessive die Anzahl zu reduzieren und
wahrenddessen die ausgegebenen Konstrukte qualitativ auf ihre Sinnhaftigkeit zu betrachten. Dazu
werden in 0,5er Schritten hohere Ladungen der Daten in den einzelnen Hauptkomponenten qualitativ
auf ihre Zusammengehorigkeit hin beurteilt, sodass eine Entscheidung lber die Ladungsgrenze

getroffen werden kann.

Die grafische Darstellung der Beziehungen der Konstrukte untereinander und der Verortung der
Elemente in Relation zu diesen wird als Biplot bezeichnet.'® Im Programm R-Studio ist dazu die Ausgabe
einer Grafik moglich, in der die Elemente als geschwarzte Quadrate im zwei- beziehungsweise
dreidimensionalen Raum verortet sind. Die Konstruktpaare sind darin je als eine Linie — Konstrukt und

Gegenkonstrukt je an einem Ende — abgebildet. Die Lage ergibt sich jeweils durch die vorherigen

19 Als Beispiel fiir die grafische Darstellung kann der Biplot aus der Auswertung der im Folgenden dargestellten
Studie (Anhang 21) betrachtet werden.
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Bewertungen durch die Befragten. Fir die Interpretation ist somit die Position der verschiedenen
Elemente in Relation zueinander relevant. Hemmecke geht detailliert auf die Bedeutung
unterschiedlicher Lagen im Biplot ein (2012). Um das Lesen und Interpretieren der Biplot-Grafik zu

erleichtern, enthélt diese Auffiihrung alle Aspekte, die sie als bedeutsam herausstellt:

- Raumliche Nihe in der Grafik signalisiert Ahnlichkeit
- Elemente, die im selben Quadranten liegen, werden durch dhnliche Auspragungen der beiden
Hauptfaktoren beschrieben
- Elemente, die sich gegenliber liegen, also in verschiedenen Quadranten, werden als sehr
gegensatzlich zueinander wahrgenommen
- Bei der Analyse von dhnlichen und unahnlichen Elementen geht es vor allem um den Winkel,
den die zwei Elemente mit dem Nullpunkt bilden
0 Ein spitzer Winkel deutet auf Ahnlichkeit,
0 ein Winkel um 180° deutet auf Gegensatzlichkeit hin,
0 ein rechter Winkel (90°) bedeutet, dass die Elemente weder dhnlich noch
gegensatzlich sind
- Je weiter entfernt ein Element oder Konstrukt vom Nullpunkt liegt, umso eindeutiger oder
auch wichtiger ist dieses Element oder Konstrukt

(Hemmecke, 2012, S. 126f.)

Zudem ermoglichen die Konstruktdimensionen eine Beschreibung der Perspektive der Befragten auf
die Elemente, ,wobei die relative Nahe zu einem Konstruktpunkt den wahrgenommenen Charakter
dieses Elementes ... ausmacht” (Rosenberger & Freitag, 2009, S. 488). Letztendlich dient eine PCA dazu,
die Zahl der im Repertory Grid angegebenen Konstrukte auf moglichst wenige unabhangige
Komponenten zu reduzieren und gleichzeitig maximale Varianzaufklarung zu erreichen (Fromm, 1995;
Hemmecke, 2012; Rosenberger & Freitag, 2009). Die PCA fiihrt zu zwei grundlegenden Erkenntnissen
dariber, wie die Gesamtheit der Befragten oder ausgewahlte Teilgruppen lber das betrachtete Thema
denken (Osterberg-Kaufmann, 2022): Zum einen wird die rdumliche Anordnung der einzelnen
Elemente deutlich. Je weiter die Elemente voneinander entfernt sind, desto unterschiedlicher und je
naher sie beieinander liegen, desto ahnlicher werden diese wahrgenommen. Gleichzeitig gibt die PCA
Aufschluss Uber die raumliche Anordnung der Konstrukte in Relation zu den Elementen. Je ndher ein
Konstrukt einem Element ist, desto charakteristischer ist das Konstrukt fiir dieses Element (Osterberg-

Kaufmann, 2022).

nowby @ f dalylfeas

Darliber hinaus ist es moglich, die entstandenen Konstrukte in einer Inhaltsanalyse qualitativ zu
betrachten. Dazu wird die Methode der qualitativen Inhaltsanalyse nach Kuckartz (2022), die im
Kontext qualitativer Forschung (blich ist, verwendet. Dabei werden anhand des erhobenen
Datenmaterials Kategorien gebildet (Kuckartz & Radiker, 2022). Dies kann induktiv oder deduktiv

geschehen. In der vorliegenden Arbeit erweist sich eine induktive Vorgehensweise als sinnvoll, da
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damit sehr nah am Datenmaterial gearbeitet werden kann und die offene Herangehensweise der RGM
im Vorhinein keine Anhaltspunkte fiir bestimmte Kategorien, mit denen sich die Konstrukte
beschreiben lassen, vorgibt. Konkret wird fiir die vorliegende Arbeit die inhaltlich-strukturierende
Inhaltsanalyse, in Abgrenzung zu einer evaluativen, die das Bewerten des Datenmaterials einschlieRt
oder einer typenbildenden, die eine Typologie zum Ziel hat, als sinnvoll angesehen (Kuckartz & Radiker,
2022, S. 104f.). Das Ziel der qualitativen Inhaltsanalyse nach Kuckartz besteht darin, vorliegende Daten
durch die Verwendung von Kategorien und Unterkategorien inhaltlich zu strukturieren (2022). Dazu
werden zundchst Hauptkategorien entwickelt, indem neben alle Nennungen der Befragten eine
Beschreibung des Inhalts notiert wird und die erhaltenen Aspekte nachfolgend auf Gemeinsamkeiten
und Uberschneidungen hin (iberpriift und dementsprechend zu Kategorien gruppiert werden. Im
Anschluss werden die Daten dem entstandenen Kategoriensystem entsprechend kodiert, also den
Kategorien zugeordnet. Als Orientierung fiir das Vorgehen diente stets die detaillierte Beschreibung
des Analyseprozesses nach Kuckartz und Radiker (2022), der Ablauf ist in Abbildung 6 visualisiert.
Begonnen wird fir die Daten, die aus einer RG Erhebung hervorgehen bei dem vierten dargestellten
Schritt der Analyse. Anders als bei qualitativen Erhebungsmethoden wie beispielsweise
Leitfadeninterviews oder einer Gruppendiskussion ist es nicht notwendig, die mittels der RG Befragung
erhobenen Daten fir die Analyse vorzubereiten, da die Konstruktpaare bereits in einer einheitlichen
Form vorliegen. Die erhaltenen Bewertungen auf der Skala flieRen in die inhaltsanalytische Auswertung

nicht ein, da diese gezielt die Semantik der genannten Konstrukte betrachtet.

Abbi lédung

Ablauf einer inhaltlich strukturierenden qualitativen Inhaltsanalyse

7) Ergebnisse
verschriftlichen, Vorgehen
dokumentieren

6) Einfache und
komplexe Analysen
5) Daten mit

Subkategorien codieren | o —

(2. Codierprozess)

1) Initiierende Textarbeit,
Memos,
Fallzusammenfassungen

Forschungs-
fragen

/ 3) Daten mit

Hauptkategorien codieren

(1. Codierprozess)
4) Induktiv
Subkategorien bilden

Quelle: Kuckartz & Radiker, 2022, S. 132

2) Hauptkategorien
a7 entwickeln
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Die Wahl fir das Vorgehen nach Kuckartz erfolgte aufgrund des detailliert beschriebenen
Analyseablaufs und des zusatzlichen Schritts zur thematischen Zusammenfassung, der sie
beispielsweise von Mayrings Ansatz zur Inhaltsanalyse abgrenzt. Begrifflich ist zu beachten, dass bei
Fromm in seinem Uberblickswerk zur Methode auch von einer qualitativen Inhaltsanalyse die Rede ist
(1995, S. 176). Dort heiRt es, diese werde fiir explorative Vorstudien oder die Betrachtung eines
Einzelfalls genutzt, da er sich auf eine andere Art der Inhaltsanalyse bezieht. In dieser Arbeit soll die
Gesamtheit der Konstrukte aller Befragten analysiert und kategorisiert werden, wahrend Fromm nur

auf Betrachtung von einzelnen Teilnehmenden und ihren Konstrukten eingeht.

4.1.5 Gutekriterien

Die gangigen wissenschaftlichen Gutekriterien ,,Objektivitat, Reliabilitat und Validitat” lassen sich auf
die RGM nur bedingt anwenden (Fromm, 1995, S. 203ff.; Hemmecke, 2012, S. 148ff.). Hemmecke
begriindet dies damit, dass es sich bei der RG Technik nicht um ein Verfahren, sondern um eine Vielzahl
verschiedener handelt und die Methode hochgradig idiographisch angelegt ist, indem sie sich auf das
Konstruktsystem eines Individuums bezieht (2012, S. 148). Zudem erfolgen Anwendung der Methode
und Interpretation der Ergebnisse immer vor dem Hintergrund der Theorie der personlichen
Konstrukte (Hemmecke, 2012, S. 148). Dennoch werden die wissenschaftlichen Gltekriterien in Bezug
auf die RGM dargestellt, um in der Diskussion der vorliegenden Studie (Kap. 7) Bezug darauf zu

nehmen.

Die Reliabilitat als Gutekriterium ist auf RG Befragungen nur bedingt Ubertragbar: Die Theorie der
personlichen Konstrukte geht auf die Dynamik von Konstruktsystemen, z. B. durch Erfahrung
(Experience Corollary), ein. Dementsprechend waren selbst bei der Befragung der gleichen Person
verdanderte Antworten erwartbar. Fromm fihrt in Bezug auf die Reliabilitat an, dass weiter unklar bleibt,
auf welche erhaltenen Daten einer RG Befragung das Glitekriterium bezogen werden soll: Er fiihrt dazu
Anzahl der Konstrukte, Formulierungen, Bewertungen oder Relationen zwischen Konstrukten oder
Elementen als denkbare Bereiche an (1995, S. 204). In Bezug auf die qualitative Inhaltsanalyse gilt die
Intercoder-Ubereinstimmung (Kuckartz & Radiker, 2022, S. 239f) als Indiz fiir die Reliabilitit im
Kodierprozess.

Die Validitat, also das Kriterium der Glltigkeit, Iasst sich lediglich von einer befragten Person selbst
einschatzen. Fromm zufolge meint eine solche Inhaltsvalidierung, inwiefern die formulierten
Konstrukte die Sichtweise der Person treffen (1995, S. 203).

Die Objektivitat ist bei der Durchfiihrung von RG Erhebungen und einer computerbasierten
Auswertung in der Regel gewahrleistet (Fromm, S. 204ff.). Einbezogen werden muss dazu eine
detaillierte Beschreibung der Durchfiihrung. Als Limitation in Bezug auf die Objektivitat fihrt

Hemmecke das ,vernachldssigte Thema der Elementauswahl, das speziell bei neuen Anwendungen und
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Adaptationen der Grid Technik relevant ist” an (2012, S. 152). Anhand einer RG Untersuchung zu
Wahrnehmungen von Lernenden in der Sprachlehrforschung wurde speziell die Objektivitdt der
Methode untersucht (Gardiner et al., 2021). Betrachtet wurde, inwieweit eine solche Studie ungewollt
von der Perspektive der forschenden Person beeinflusst werden kann und ob die daraus resultierenden
Daten die Sichtweise der Lernenden wiedergeben. Gardiner et al. kommen dabei zu dem Schluss, dass
die RG Technik ein nutzlicher Ansatz ist, der wertvolle Daten liefern kann, die Aufschluss tber die
tatsachlichen Ansichten der Teilnehmenden geben. Die aus einer RG Befragung erhaltenen Rohdaten
werden als sehr objektiv bewertet, da die offene Vorgehensweise die Perspektive der Befragten
ungefiltert und ohne durch ein vorgefertigtes Datenerhebungsinstrument auferlegte Zwange erfasst.
Dennoch unterliegt die Behandlung der Daten der Interpretation durch die Forscher, die ihr Wissen und
ihre Fahigkeiten in die Analyse einbringen, sodass die eigenen Perspektiven, Erfahrungen und
Forschungszwecke einen erheblichen Einfluss darauf haben kdnnen, wie die Daten weiter interpretiert
werden (Gardiner et al., 2021, S. 13). Fir alle Auswertungsverfahren und das explorative Vorgehen
insgesamt gilt, dass die transparente Dokumentation und Begriindung aller Schritte und die

Offenlegung des verwendeten Materials der Glte der Forschung dienen.

4.1.6 Die Methode in Bezug auf die kindliche Zielgruppe

Nachdem in Kapitel 4.1 bereits ein Uberblick (iber die RGM und zuvor in Kapitel 2.4. auRerdem eine
Darstellung der Zielgruppe erfolgt ist, wird an dieser Stelle die Methode in Bezug auf die Befragung von
Kindern betrachtet und begriindet. Dieses Zusammendenken ist wichtig, da , qualitative Forschung in
der Kindheits- und Jugendforschung an zentraler Stelle den Entwicklungsstand, die diesem
entsprechenden Artikulationsfahigkeiten und die subjektiv zur Verfligung stehenden Ressourcen der
Heranwachsenden beriicksichtigen” muss (Wagner, 2016, S. 560). Die Konzentrationsspanne von
Kindern im Alter der Proband:innengruppe betragt durchschnittlich 25 Minuten (Krowatschek,
Krowatschek & Reid, 2019). Dementsprechend wurde in der Konzeption darauf geachtet, die Erhebung

so kurz wie moglich zu planen beziehungsweise Abwechslung im Vorgehen zu bieten.

Eine Studie, die die RG Technik als Methode zur Untersuchung der Wahrnehmungen von jugendlichen
Lernenden in der Sprachlehrforschung nutzte, kommt zu dem Schluss, dass die RGM eine geeignete
Technik fiir die Befragung der jungen Zielgruppe ist (Gardiner et al., 2021). Weitere bereits
durchgefiihrte RG Erhebungen mit Kindern und Jugendlichen empfehlen den Einsatz der Methode
ebenfalls (z. B. Baxter et al., 1998; Beattie, 2011; Bonchor & Klimsa, 2007; McCloughlin & Matthews,
2017; Pancratz & Diethelm, 2017). Die Autorin sammelte im Rahmen eines Forschungsseminars im
Master Kinder- und Jugendmedien Erfahrung mit RG Erhebungen mit Kindern. In diesem Rahmen

wurde in vier explorativen Studien jeweils eine junge Zielgruppe mittels der RGM befragt (z. B. Rudolf
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et. al., 2023%°). Auch Hemmecke geht in ihrer Publikation iber die Methode immer wieder auf Kinder
oder Veranschaulichungen ein (2012). Zudem existiert eine RG Studie zur ,Exploration persdnlicher
Konstrukte von Kindern lber das ZDF-Kindermagazin PuR”, die sich an Kinder richtete und einige

methodische Uberlegungen enthélt (Bonchor & Klimsa, 2007).

Mit der Methode ist es moglich, anschaulich und konkret zu fragen: Die visuelle Darstellung der
Elemente dient als Orientierung und sorgt fiir einen nachvollziehbaren Ablauf. Eine Visualisierung
fordert das Verbalisieren impliziten Wissens (Hemmecke, 2012, S. 88). Jegliche Unterstiitzung, um sich
auszudricken, ist in Interviews mit Kindern wichtig, da diese noch nicht unbedingt ,Gber die narrative
Kompetenz verfligen, die notwendig ware, um ausfihrlich und detailliert Gber Sachverhalte zu
berichten” (Wagner, 2016, S. 563). Dadurch, ,dass das Erheben in unmittelbarer physischer oder
mentaler Prasenz konkreter Situationen oder Handlungen oder durch unmittelbares Eintauchen in die
Erfahrung stattfindet”, wird fur die Befragten das , Explizieren impliziten Wissens” im Rahmen der RG
Interviews weiter erleichtert (Hemmecke, 2012, S. 88). Auch aus bereits durchgefiihrten Erhebungen
mit Kindern ergibt sich ein positives Fazit: ,,Besonders die Mdglichkeit, (iber den Konstruktvergleich
Aussagen zu treffen, hat als eine Art spielerisches Element die Gesprache bereichert und lebhaft
gestaltet. Die Vorgehensweise im Repertory Grid Konstrukte zu erfassen, war fir Kinder leicht
verstandlich” (Bonchor & Klimsa, 2007, S. 22). Bonchor und Klimsa stellen in ihrer Auseinandersetzung
mit dieser Methode zudem einige Aspekte der RG Interviews mit Kindern heraus:
Es [das Kind] beschreibt seine Welt ... mit seinen eigenen Konstrukten und Vorstellungen, in
seiner Sprache. Das Verfahren kommt dabei mit minimalen inhaltlichen Vorgaben und
Interviewerinterventionen aus. Durch die Interviewersituation kdnnen Dinge oder Situationen
verbalisiert werden, die sonst ungesagt bleiben kdnnten. Das Kind bekommt zudem das Gefiihl,

dass seine Antworten sehr ernst genommen werden, die Angst, vor dem ,etwas Falsches sagen
zu kdnnen” verschwindet. (Bonchor & Klimsa, 2007, S. 7)

Dem Prinzip der Offenheit, welches von Wagner in Hinblick auf qualitative Befragungen mit Kindern
betont wird und unter anderem ,gewadhrleistet, dass die Relevanzsetzung in Bezug auf den
Forschungsgegenstand durch die Befragten erfolgt”, wird damit entsprochen (Wagner, 2014, S. 200).
Eine RG Studie von Pancratz und Diethelm (2017) betrachtete die Addquatheit der Methode, um
Vorstellungen EIf- bis Dreizehnjahriger fiir die informatische Bildung zu erforschen. Die Erhebung zur
kindlichen Wahrnehmung computerwissenschaftlicher Elemente (z. B. Server; Google) zeigte, dass die
erhaltenen Ergebnisse den Erkenntnissen anderer Studien entsprechen (Pancratz & Diethelm, 2017, S.

554). Darliber hinaus erschienen auch neu elaborierte Aspekte logisch. Die Autor:innen kamen zu dem

20 Beij dieser Arbeit handelt es sich um eine unveréffentlichte Arbeit aus dem Forschungsseminar ,,Erhebung und
Auswertung von unbewussten Konstrukten anhand der Repertory Grid Methode” des Master Kinder- und
Jugendmedien an der Universitdt. Da die vorliegende Masterarbeit aus dem Seminar entstanden ist und zu
manchen Aspekten der RGM wenig Literatur vorliegt (Kap. 4.1.1) wird die Quelle in Absprache mit der Betreuung
der Arbeit an ausgewahlten Stellen einbezogen.
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Schluss, dass Repertory Grids definitiv geeignet sind, um Informationen Uber die kindliche Perspektive
auf computerwissenschaftliche Konzepte zu gewinnen (S. 554). Dieses Fazit ist vielversprechend fiir das
vorliegende Forschungsanliegen, da viele Parallelen zu der Studie vorhanden sind, die sich an die
gleiche Zielgruppe richtete und mit der informatischen Bildung einen ahnlichen thematischen
Schwerpunkt untersuchte. Die RGM wird somit als ein addquates Instrument fir eine Erhebung der
kindlichen Perspektive und als Anlass, Kinder ihre personliche Sichtweise formulieren zu lassen,

eingeschatzt. Eine Reflexion der Methode erfolgt in Anschluss an die Forschung (Kap. 7.4).

4.2 Zur Konzeption der konkreten Studie

Die folgende Skizze (Abb. 7) zeigt den Prozess, der die wesentlichen Aspekte der beschriebenen RGM

beinhaltet.

Abbil7dung

Ablauf der RG Erhebung

Farmulierung der

Untersuchungsfrage
Vorbereitung
Bestimmung des
Elemententyps
Auswahl der Elemente
Vorgabe Elemente
(Dyade + Kontext) .
Durchfithrung

Konstrukterhebung
Interviews mit den

teilnehmenden Kindern

Bewertung der Elemente

Quazlitative Fragen und
Ordnungsaufgabe

Auswertung hinsichtlich Au swertung

verschiedener Aspekie

Anmerkung: Eigene Darstellung; angelehnt an Fromm, 2002, S. 201

Wesentlich war fir die Beantwortung der Forschungsfrage die Auswahl der in die Forschung
einbezogenen Elemente. Im Anschluss wurde die Moglichkeit, diese den befragten Kindern per Video
zu zeigen, analysiert. Darilber hinaus wird die Selektion der einbezogenen Kontexte, verschiedener
Interaktionen aus der kindlichen Lebenswelt, beschrieben. Eingegangen wird auch auf methodische
Entscheidungen wie die Verwendung dyadischer Vergleiche und die Bewertung auf einer Skala.

AbschlieRend erfolgen basierend auf dem dargestellten theoretischen Hintergrund Uberlegungen zu
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moglichen Kategorien. In der vorliegenden Arbeit erfolgte im Anschluss an die RG Erhebung erganzend
ein kurzer Teil, der aus zwei qualitativen Anschlussfragen und einer Ordnungsaufgabe besteht (Abb. 7).

Auf den Ablauf der konkreten Befragung wird anschliefend (Kap. 5.2) ausfiihrlich eingegangen.

4.2.1 Darstellung und Begriindung der ausgewadhlten Elemente

Die Elemente wurden in der vorliegenden Studie vorgegeben, da somit mehrere Kinder moglichst
vergleichbar zum gleichen Bereich befragt werden kénnen (Rosenberger & Freitag, 2009). Die Selektion
geschah dabei explorativ, da in bisherigen Publikationen keine Informationen Uber das konkrete
Vorgehen bei der Auswahl der Elemente enthalten sind (Hemmecke, 2012, S. 112). Dementsprechend
sind fur diese Arbeit alle Einzelschritte des Prozesses dokumentiert (Anhang 3). Als Elemente wurden
Vertreter verschiedener Arten sozialer Roboter?! verwendet, sodass daran die persdnlichen Konstrukte
der Kinder zu den Spezifika der Interaktion mit verschiedenen Robotern erfragt werden konnten. Als
ein weiteres Element wurde ein:e Freund:in als Interaktionspartner:in integriert, da somit die
Moglichkeit bestand, dass spezifisch menschliche Eigenschaften unter den Konstrukten genannt
werden. Eine breite Auswahl ist bei der RGM zudem hilfreich, um eine vielfaltige Nennung von
Konstrukten anzuregen. Ziel dieser Auswahl an Elementen ist, dass deutlich wird, welche Eigenschaften
die Kinder diesen zuschreiben und wie sich dies in Bezug auf die Interaktion bei verschiedenen
Aktivitdten deuten lasst. Bei der Auswahl der Elemente bestand der Anspruch, die Anzahl dieser
moglichst gering zu halten, um die Komplexitdt der Befragung zu reduzieren und damit auch zeitlich
die Aufmerksamkeitsspanne der Zielgruppe zu beachten. Ein wichtiger Aspekt war auflerdem, dass es
realistisch ist, dass die betrachteten Aktivitditen mit einem Roboter dieses Typs oder dessen
Weiterentwicklung durchgefiihrt werden kdénnen. Zoomorphe soziale Roboter werden nicht mit
einbezogen, da die Fahigkeiten dieser, die Aktivitaten durchzufiihren, sich unterscheiden (z. B. FuRball
spielen). Solche Roboter wie der Roboter Paro, der wie eine Robbe und ohne Fortbewegung gestaltet
ist, die schon allein ihrem Aussehen nach von der Aktivitdt ausgeschlossen wdren, wiirden in der
Erhebung deplatziert wirken. Weiter werden fir die Interaktion bei Aktivitaten nur physische Roboter
betrachtet (Kap. 2.1.6). Sprachliche Kompetenzen werden in diesem Rahmen nicht spezifisch
betrachtet, da die Erhebung mittels der visuellen Darstellung der verschiedenen Roboter erfolgt. In
Bezug darauf kann also anhand der (audiovisuellen) Prasentation der Elemente (durch einbezogene
Videos, Kap. 4.2.2) verdeutlicht werden, dass diese alle zu verbaler Kommunikation fahig sind,
Abstufungen im Rahmen der Erhebung aber nicht betrachtet werden konnen. Die Befragten kdnnten
Aussagen Uber kommunikative Fahigkeiten der Roboter treffen, indem sie auf bisherige Erfahrungen,

also ihre eigenen Wirklichkeitskonstruktionen, zurickgreifen.

21 Arbeitsdefinition in Kapitel 2.1.6.
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Im Folgenden wird zunachst ein Gesamtiiberblick Gber die final ausgewahlten Elemente gegeben, in

welchem bereits die visuellen Darstellungen, die in der Erhebung verwendet werden, enthalten sind

(Tabelle 1). AnschlieRend werden die einbezogenen Elemente einzeln beschrieben sowie begriindet

und mit in die Lebenswelt der Zielgruppe eingeordnet.

Tabedl | @ber bl

c k

Uber di e El ement auswahl

BezeichnungVisuell e Darstell

Ein:e Freund:in

Cozmo

Lio

Little Sophia

Moxie

Canva (2023)

RC Teledirigidos (2023)

F&P Robotics AG (2019)

Hanson Robotics (2023)

Designboom Magazine (2020)

Unt er nehmen
/

Anki/ Digital Dream Labs

F&P Robotics AG

Hanson robotics

Embodied, Inc.
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Ein:e Freund:in

Ein:e Freund:in ist ein menschlicher Interaktionspartner aus der Lebenswelt der Kinder. Freundschaften
spielen in der Freizeit von Kindern und Jugendlichen eine grolRe Rolle, wie die Erkenntnisse der KIM-
und JIM-Studie (Medienpadagogischer Forschungsverbund Stidwest (mpfs), 2021, 2022 & 2023)
zeigen: So treffen mehr als 90 Prozent der befragten Kinder mindestens einmal die Woche Freund:innen
(mpfs, 2021, S. 14; mpfs, 2023, S. 8.; Abb. 8) und ,bei Jugendlichen [steht] in der Freizeit unter den

nicht-medialen Aktivitdten das Treffen mit Freunden an erster Stelle” (mpfs, 2022, S. 10).

Abbi l8dung
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Anmerkung: Ausschnitt aus der KIM-Studie 2022, mind. einmal pro Woche stattfindender Kontakt, Angaben in
Prozent, Basis: alle Kinder, n=1.219 (mpfs, 2023, S. 44)

Wissenschaftlich belegt ist die ,,wachsende Bedeutung der Peers im Lebensverlauf von der Kindheit zur
Jugendphase” (Hoffmann, 2020, S. 4). Der Erziehungswissenschaftler Rohlfs stellt in Bezug auf die
Bedeutung von Freundschaft im Kindes- und Jugendalter fest, diese ist mit ,sozialisatorischen Aufgaben
und Funktionen verknlpft und birgt entsprechend ein bemerkenswertes Lern- und
Entwicklungspotential“ (2010, S. 61). Zentral sei allerdings neben deren Funktionen, ,dass

Freundschaft Kinder gllicklich macht, sie erflllt und ihnen sehr wichtig ist“ (Rohlfs, 2010, S. 61).

Daran wird deutlich, dass die befragten Kinder eine persénliche Vorstellung von diesem Element haben
werden. Bei der visuellen Darstellung wurde keine konkrete Person aus dem Umfeld der Kinder genutzt,
sondern ein Piktogramm als Vertreter gewahlt. Dieses Element ist im Unterschied zu den anderen das
einzig einbezogene lebendige Wesen. Damit entsteht der Spielraum, spezifisch menschliche
Eigenschaften unter den Konstrukten zu benennen. Aus einer bereits durchgefiihrten RG Befragung, in

der die kindliche Wahrnehmung von Robotern im Vergleich zu Spielsachen und Haustieren betrachtet
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wurde, ergab sich aus den Konstrukten unter anderem die Kategorie ,Biologische Aspekte” mit
Eigenschaften wie ,,lebendig - nicht lebendig” und ,frei beweglich - nicht frei beweglich, gehorcht
Befehl” ... ,geboren”, ,braucht Bewegung” (Rudolf et al., 2023, S. 15). Solche Beschreibungen kénnen
nur durch den Einbezug eines menschlichen Beispiels genannt werden. Zudem ist eine grofere
Bandbreite an Elementen zielfihrend, um mittels der persénlichen Konstrukte die Vorstellungen der
einzelnen Befragten abzubilden. Im Kontext einer Auseinandersetzung mit der Definition sozialer
Roboter wird auf die Erkenntnis, dass ,fur die Nutzer*innen v. a. die Beziehungsebene und der
Vergleich des Roboters mit einem ,Freund’, einer ,Freundin’ ausschlaggebend fir ihr Verstiandnis
sozialer Roboter” ist, hingewiesen (Schulze et al., 2022, S. 268). Dies illustriert, warum der Einbezug
eine:r Freund:in als Element als vielversprechend eingeschéatzt wird. Auch eine Studie von Su & Yang
zeigte, dass Kinder mit KI-Robotern lernen und interagieren und Roboter als Peers betrachten kdnnen

(2022, S. 4).

Coz mo

Cozmo wird in die Erhebung einbezogen, da es sich bei diesem um einen maschinenartig gestalteten
sozialen Roboter handelt. Dieser ist aulerdem ein Vertreter fiir Spielzeugroboter. Er bewegt sich auf
Gummiketten fort und hat eine Art Auslegerarm, um zu agieren. Beispielsweise bewaltigt er so eine
begrenzte Strecke oder stapelt kleine Bausteine. Roboter wie Cozmo ermdglichen Kindern aulRerdem
spielerische Programmieriibungen (Kreis, 2021, S. 46f.). Mittels der auf einem kleinen Bildschirm
abgebildeten Augen, deren Form variiert, zeigt Cozmo Emotionen. Hinsichtlich der GroRe ist er das
kleinste Beispiel unter den Elementen. Cozmo wurde sowohl bei Bendel (2021) als auch Kreis (2021)
als Beispiel fur einen sozialen Roboter einbezogen. Die Sprachinteraktionen von Cozmo sind eher
einfach und basieren auf vordefinierten Sitzen und Mustern (Anki, 2023). So kann dieser auf
Sprachbefehle reagieren sowie einfache Worter und Satze verstehen und verschiedene
vorprogrammierte Antworten geben. Cozmo findet sich in der ABOT Database (Phillips et al., 2018a).
In Abbildung 9 ist die Bewertung des Roboters zu sehen. Hier wird deutlich, dass er mit einem Wert
von 13,87 bei einer moglichen Bewertung bis 100 eher nicht menschendhnlich ist. In Bezug auf die
betrachteten Dimensionen erscheint Cozmo bezlglich der Gesichtsziige am ehesten als
menschendhnlich. Seine GliedmalRen werden in Abgrenzung als ,,non-human-like features” eingordnet,
als Beispiele dafiir nennen Phillips und Kolleg:innen ,wheels and treads/tracks” (Phillips et al., 2018b,

S. 108).
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Abbil9dung

Einordnung von Cozmo auf der ABOT-Skala

Name: cozmo
ABOT ID: 70
Overall Score: 13.87
Developed by: Anki
Website: click to visit

Dimension Scores:

Facial Features

\ Body Manipulators

Surface Look

Quelle: Phillips et al., 2018a

Lio

Der groRe maschinenartige Roboter Lio wird vorwiegend fir Bewohner:innen und Patient:innen in
Pflege- oder Reha-Einrichtungen verwendet und beworben (F&P Robotics AG, 2023). Die genannten
Kompetenzen und Anwendungsbereiche (Aktivierung und Wohlbefinden, Gesundheit und Spals durch
aktive Interaktion, mentale und kérperliche Ubungen und individuelle Unterhaltung) (iberschneiden
sich auch mit der Interaktion bei den Aktivitdten, die mit den Kindern betrachtet werden sollen. Als
wesentliche Kompetenzen werden von Anbieterseite (F&P Robotics AG, 2023) die folgenden

aufgefiihrt:

- Erkennen und BegriikRen von Personen, ldentifizieren von Objekten
- Anzeigen aktueller Aufgaben und Pflichten
- Autonomes Navigieren, Fahren und Aufladen

- Greifen und Transportieren von Objekten

Interagieren per Touch oder Sprache

- Diverse Unterhaltungsfunktionen

Hinsichtlich der sprachlichen Kompetenzen verfligt der Roboter ({ber eine ,cloudbasierte
Sprachausgabe mit (iber 20 verschiedenen Sprachen, Caching fir Offline-Nutzung, verschiedene
Geschlechter, Aussprache, Tonhthe und Sprechgeschwindigkeit durch SSML“ sowie eine
,Cloudbasierte Spracherkennung®, der zuséatzlich Schllisselworter hinzugefiigt werden kénnen (F&P
Robotics AG, 2022, S. 7) In der Beschreibung des Roboters heit es, , die Funktionen kénnen an ...

individuelle Bedirfnisse angepasst werden” (F&P Robotics AG, 2023), insofern erweist sich der soziale
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Roboter Lio als ein realistischer Interaktionspartner fiir Freizeitaktivitaten der Kinder. Als Element
wurde er als Beispiel fir einen maschinenartigen Roboter ausgewdhlt. Aufgrund seiner GrofRe
unterscheidet er sich wesentlich von Cozmo als weiterem Vertreter der maschinenartigen sozialen
Roboter. Auch der Greifarm, mit dem Lio agiert, ist ein Element, welches sich in dieser Art bei den

anderen ausgewahlten Beispielen nicht wiederfindet.

Litle Sophia

Little Sophia ist ein menschenahnlicher sozialer Roboter auf zwei Beinen. Dieser dient als Beispiel fir
einen humanoid gestalteten Roboter, der auch mit Haut und Augen ausgestattet ist. Daher konnte der
Uncanny Valley-Effekt (Kap. 2.3.2) in Bezug auf dieses Beispiel relevant sein. Der Hersteller Hanson
Robotics prasentierte zuvor bereits den humanoiden Roboter Sophia, auf den Litte Sophia folgte. Little
Sophia kann auf Sprachbefehle reagieren und einfache Gesprache fiihren, geworben wird mit dem
Erzdhlen von Geschichten oder auch Witzen (Hanson Robotics, 2023). Von Unternehmensseite heif3t
es dazu: ,She is a programmable, educational companion for kids, that will inspire children to learn
about coding, Al, science, technology, engineering and math through a safe, interactive, human-robot
experience” (Hanson Robotics, 2023). Ahnlich wie Cozmo wird Little Sophia also als Lerngelegenheit fiir

Wissen Uber Codierung, Kl und Technologie begriffen (Kreis, 2021, S. 46).

Mo xi e

Auf der Produktwebseite wird Moxie mit dem Slogan ,Work through feelings. Play through words.”
(Embodied, 2023) beschrieben, was bereits den Fokus auf emotionale Aspekte, fiir die der Roboter
entwickelt wurde, legt. Es handelt sich um einen etwa 38 cm hohen Companion-Roboter ohne
Fortbewegungsmoglichkeit, der mit Kopf, Armen und einem digitalen Gesicht sowie Lautsprechern
ausgestattet ist. Mit Moxie wird nun noch ein Roboter ohne die Fahigkeit, sich mittels Beinen, Radern
oder dhnlichem fortzubewegen, in die Auswahl eingeschlossen. Da die Vorauswahl sozialer Roboter
(Bendel, 2021; Kreis, 2021) mit Buddy, Jibo, Zenbo, Paro und Moxie mehrere soziale Roboter ohne
Fortbewegungsmoglichkeit enthielt, wurde entschieden, eines dieser Beispiele als Element
aufzunehmen. Wahrend Buddy, Jibo und Zenbo von der Interaktion eher wie ein Smartspeaker
erscheinen und dem Smarthome Bereich zuzuordnen sind, wird Paro aufgrund der zoomorphen
Gestaltung, die in den Vergleichen nicht im Fokus stehen soll, nicht betrachtet. Bei Moxie wird deutlich,
dass gemeinsame Aktivitdaten wie ein bestimmtes Repertoire an einprogrammierten Spielen aber auch
gemeinsames Malen zu den Interaktionen, fiir die Moxie entwickelt wurde, zdhlen. AuRerdem ist der
soziale Roboter speziell fiir Kinder entwickelt. In Bezug auf die sprachlichen Fahigkeiten ist Moxie im
Stande, Gespréache zu fiihren, Geschichten zu erzahlen, Spiele zu spielen und Lektionen durchzufiihren

(Embodied, 2023).
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NAO

Ein anderes Beispiel fir einen als humanoid einzuordnenden sozialen Roboter ist NAO: Dieser ist vom
Kérperbau her einem Menschen nachempfunden, wahrend die Oberfliche maschinenartig erscheint.

Bendel beschreibt den Roboter NAO folgendermaRen:

NAO von SoftBank mit zwei Armen und Beinen und tanzerischen Fahigkeiten kann recht
universell eingesetzt werden, ebenso Pepper von der gleichen Firma .... Die beiden sind im
Haushalt Gber die Shopping Mall bis hin zum Alten- und Pfegeheim (wo sie informieren,
unterhalten und Ubungen vormachen) zu finden. (Bendel, 2021, S. 7f.)

Hinsichtlich der technischen Spezifikationen heiRt es von Seiten des Unternehmens: ,NAO kann sich,
dank seiner 7 liber seinen Korper verteilten Beriihrungssensoren, an seine Umgebung anpassen und
sich frei bewegen. ... Fir eine bessere Interaktivitat kann er mit seinen beiden 2D-Kameras Formen,
Objekte und sogar Menschen erkennen.” (Aldebaran, 2023a). Unter den Fahigkeiten des Roboters sind
auch Sprachinteraktionen vertreten. Er reagiert auf gesprochene Befehle und Fragen, fihrt einfache
Konversationen, stellt Informationen bereit und fiihrt verschiedene Anwendungen aus - angegeben
sind dazu liber zwanzig Sprachen (Aldebaran, 2023b). Der Einsatzbereich ist die Lebenswelt der Kinder,
so wirbt das Unternehmen mit dem Einsatz als , Lehrassistent”. Auch die Verbreitung von Pepper, einem
dhnlich gestalteten Roboter des gleichen Unternehmens, in Raumen wie Museen kénnte fir Kinder als
Anknipfungspunkt zu NAO dienen (Bendel, 2021, S. 7f.). Konkret ist NAO aulRerdem schon bei der
Aktivitdt FuBball (RoboCup Federation, 2023b) zum Einsatz gekommen. Es existieren auch Studien, wo

NAO als Interaktionspartner zum Brettspiele spielen diente (Ahmad et al., 2016).

NAO ist in der ABOT-Database aufgefiihrt, Abbildung 10 zeigt die Analyse zu seiner
Menschenahnlichkeit (Phillips et al., 2018a). Am humansten bewertet wird er hinsichtlich seiner
GliedmaRen, diese werden auch als humanoid beschrieben. Die Oberfliche und damit auch das
Aussehen wirken komplett kiinstlich, hier wird er nicht als menschendhnlich eingestuft. NAO ist mit
einem Gesicht ausgestattet. Im Vergleich zu Cozmo, als einzigem weiteren hier einbezogenen Roboter,
der sich in der Kollektion der ABOT-Database findet (Abb. 9), wird NAO damit dreimal so humanoid wie

Cozmo eingestuft.
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Abbi I1dung
Einordnung von NAO auf der ABOT-Skala

Name: nao

ABOT ID: 11

Overall Score: 45.92
Developed by: Aldebaran
Website: click to visit

Dimension Scores:
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4.2.2 Verwendung von Videos zur Prasentation der Roboter

Da zu allen einbezogenen Robotern Produktvideos existieren, ergab sich die Moglichkeit, diese bei der
Erhebung zur Prasentation der Elemente einzubeziehen. Unternehmen versuchen in diesen
professionellen Videos, die Fahigkeiten ihrer Roboter moglichst umfassend darzustellen. Dadurch
kénnen die Befragten zu Beginn der RG Befragung einen groben Uberblick tber die verschiedenen
einbezogenen Roboter erhalten und gleichzeitig einen Eindruck von deren wichtigsten Fahigkeiten
bekommen. Durch das Bewegtbildformat lernen sie tiber den rein visuellen Eindruck hinaus auch die
Beweglichkeit sowie kommunikative Fahigkeiten und beispielhafte Anwendungssituationen
beziehungsweise Nutzungskontexte dieser kennen. Die methodische Entscheidung fiir den Einbezug
von Produktvideos zur Prasentation der Roboter in die Studie, die dann im Pretest (Anhang 7)
ausprobiert wurde, erfordert das Einbeziehen vorliegender Erkenntnisse zu Videos von Robotern
beziehungsweise zu deren Rolle in bisherigen Studien. Relevant ist der Nachteil, dass die Erzdahlweise
eines Videos und der Rahmen, in dem ein Roboter dort prasentiert wird, die Sicht der Betrachter:innen
beeinflusst (z. B. Suchman, 2006, S. 652f.). Gerade in Bezug auf die fiir Werbezwecke produzierten
Videos ist die Auswirkung angewendeter Werbestrategien auf die Perspektive zu beachten.?? In einem

Forschungsprojekt wurde anhand verschiedener Videos von Robotern erhoben, inwiefern diese die

22 Stapels und Eyssel (2021) fithren beziiglich vorhandener Produktvideos zu sozialen Robotern aus: ,,Bei sozialen
Robotern wird ... haufiger die periphere Route der Uberzeugung gewahlt, bei der periphere Hinweisreize, die
nicht unbedingt etwas mit dem Produkt zu tun haben, in den Vordergrund gestellt werden, z. B. durch modern
anmutende Werbevideos mit angenehmer Musik, in denen sympathische, attraktive Menschen ganz
selbstverstandlich mit einem Roboter interagieren und so den Eindruck erwecken, der Kauf eines Roboters sei
erstrebenswert. Hier werden die Gedanken und Gefiihle, die solche Videos wecken, zusammen mit der
Erinnerung an das Produkt abgespeichert und kénnen so Einstellungen verbessern und zum Kaufen animieren”
(S. 245).
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menschliche Wahrnehmung der Roboter pragen (Kister et al., 2021). Hinsichtlich der Verwendung von
Videos zeigte sich, dass kurze Robotervideos durchaus eine individuelle Reaktion und damit den
Einblick in die Perspektive der Befragten, bewirken: , Overall, these results suggest that watching just a
short film clip of highly advanced current robots on the Internet is likely to increase a relatively broad
scope of individual hopes and fears about the future of Artificial Intelligence in our lives” (Kister et al.,
2021, S. 3322). Aus dem Jahr 2006 existiert eine Studie, die die Annahme, dass die Ergebnisse aus
denselben Szenarien der MRI in Versuchen, die sowohl videobasierte als auch Live-Methoden
verwenden, vergleichbar sind, prift (Woods et al., 2006). Diese ergab, dass die Ergebnisse der Live-
Versuche und der videobasierten Versuche mit denselben Szenarien in hohem Male Ubereinstimmen
(Woods et al., 2006). Dies sowie der umfassende Eindruck, den die Teilnehmenden von den Robotern
erhalten, spricht flr den Einsatz von Videos zur Prasentation der Elemente in der vorliegenden Studie.
Ausgewahlt wurden fiir die finf einbezogenen Roboter Cozmo, Lio, Little Sophia, Moxie und NAO
Videoausschnitte, die bis zu eine Minute lang waren und im Pretest erfolgreich eingesetzt wurden
(Aldebaran, 2018; Digital Dream Labs, 2018; F&P Robotics, 2019; Inventions World, 2019; Moxie By
Embodied, 2020).

4.2.3 Gemeinschaftliche Aktivitdaten in der kindlichen Lebenswelt

Im Folgenden wird dargestellt, welche Aktivitdten, die in der Befragung hinsichtlich einer Interaktion
mit Robotern betrachtet werden, ausgewahlt wurden. Der detaillierte Auswahlprozess inklusive
herangezogener Kriterien und Studien (z. B. Beran & Ramirez-Serrano, 2011) ist in Anhang 4 dargestellt.
Ziel war hierbei, auf die Lebenswelt der Kinder (Kap. 2.4) einzugehen und Aktivitdten einzubeziehen,
die sie interessieren. Aufgrund dieser Uberlegungen fiel die Entscheidung fiir die Befragung auf die drei

Interaktionsmaoglichkeiten

-, Etwas Bauen”,
- ,Brettspiele spielen” und

,FuBball spielen”

Etwas Bauen als eine Aktivitat, die optional allein oder gemeinsam durchgefiihrt werden kann, wurde
dabei aufgrund einer Studie von Beran & Ramirez-Serrano, in der Kinder diese Aktivitat konkret als
eine, die sie sich mit einem Roboter gemeinsam vorstellen kénnten, benannten, ausgewahlt (2011, S.
53). AuBerdem handelt es sich um eine Interaktion, die realistisch ist, da einige Roboter wie Cozmo und

NAO bereits fahig sind, etwas zu bauen.

Um Brettspiele zu spielen, wird ein:e Mitspieler:in bendtigt, auch diese Aktivitat wurde in der Studie
auf die Frage nach Aktivitdten mit Robotern hin genannt (Beran & Ramirez-Serrano, 2011, S. 53). Der

KIM-Studie zufolge spielt Uber ein Drittel der befragten Kinder mindestens einmal die Woche
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Brettspiele (mpfs, 2023, S. 9). Die Aktivitat ist mit Robotern méglich und wurde in einigen Studien auch

schon betrachtet, beispielsweise mit NAO (Ahmad et al., 2016).

FufSball wurde als Beispiel fiir eine sportliche Betdtigung mit einbezogen. Sport ist ein wesentlicher
Bestandteil der Lebenswelt junger Menschen, so waren laut Robert Koch-Institut 73 % der Kinder und
Jugendlichen im Jahr 2020 sportlich aktiv (Bucksch et al., 2020). Auch in der JIM-Studie und der KIM-
Studie, die Freizeitaktivitdten Jugendlicher beziehungsweise von Kindern einbeziehen, wird dies

deutlich (Abb. 11; mpfs 2021; 2022; 2023).

Abbi I1ldlung

Freizeitaktivitdten der Kinder und Jugendlichen

Freizeitaktivitdten 2022 - Vergleich 2021
- taglich/mehrmals pro Woche -

Mit Freunden/ Leuten treffen

Sport

Familienunternehmungen

Selbst Musik machen

Sportveranstaltungen

75 100
m2021,n=1.200 w2022, n=1.200

Quelle: mpfs 2022, S. 11

Der Teamsport FuBball erfordert in der Regel mindestens ein:e Interaktionspartner:in. Die Fahigkeiten
der Roboter werden in diese Richtung entwickelt, wie am Robo-Cup, wofiir z. B. der Roboter NAO

trainiert wurde, deutlich wird (RoboCup Federation, 2023).

Damit wurden durch die Auswahl insgesamt verschiedene Bereiche der kindlichen Freizeitgestaltung
abgedeckt. Betrachtet wird die mdgliche Interaktion mit einem sozialen Roboter bei der jeweiligen
Aktivitat, indem die Teilnehmenden verschiedene Roboter aus ihrer eigenen Perspektive bewerten

(Kap. 5.2).
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4.2.4 Elementvergleiche und Bewertungen
Innerhalb der RG Befragung wird in dieser Arbeit die Variante einer dyadischen Befragung eingesetzt,
da die Kombination aus verschiedenen Aktivititen sowie verschiedenen Akteur:innen (Elemente)
bereits zwei Ebenen beinhaltet. Dementsprechend ist es wichtig, die Komplexitdt in den Ubrigen
Aspekten der Befragung so weit wie moglich zu reduzieren, um die Gesprache fiir die Kinder moglichst
miihelos zu planen und die Vergleichbarkeit zwischen den einzelnen Befragungen zu erleichtern. Die
Verwendung der Dyade fasst Hemmecke unter Verwendung alterer Publikationen zu der Methode
folgendermalfien zusammen:
Die Vorgabe von Dyaden (Dyadenmethode) statt Triaden ist eine alternative und neuere
Variante der Konstrukterhebung und bietet sich vor allem bei Kindern (Riemann, 1991; Scheer,
1993), mitunter aber auch bei Erwachsenen an, beispielsweise fiir komplexere Elemente wie
Situationen oder Verhaltensweisen (Scheer, 1993). Miiller und Herbig (2004) berichten beim

Anwenden der Dyadenmethode von einer Verringerung der zeitlichen und kognitiven
Belastung gegeniiber der Tryadenmethode. (Hemmecke, 2012, S. 115)

In dieser Studie wurde die Bewertung anhand einer Skala gewahlt, um fir die Zielgruppe ein Verfahren,
das anschaulich dargestellt werden kann, zu bieten und dariber hinaus die statistische Auswertung mit
dem OpenRepGrid Package zu ermoglichen. Die haptischen Elemente, die fiir die Bewertung auf der
Skala verwendet werden, sowie generell eine groRRe Eingebundenheit eignen sich fiir Gesprache mit

Kindern.

4.2.5 Pretest

Nachdem die Elemente theoriebasiert ausgewdahlt wurden, wurde die Erhebung konkret vorbereitet
und im Pretest in vier Interviews erprobt. Detailliert sind das Vorgehen sowie die aus dem Pretest
hervorgegangenen Erkenntnisse und Modifikationen in Anhang 7 einsehbar. Im Wesentlichen wurden
die zeitliche Lange durch das Reduzieren der Paarvergleiche und den Verzicht auf einen erprobten
Kontext (die Interaktionsmoglichkeit ,Malen”) sowie Einzelheiten in Bezug auf das verwendete
Material modifiziert. Im Folgenden ist die Vorgehensweise in der konkreten Erhebung insgesamt

dargestellt.

4.3 Theoriebasierte Uberlegungen zu moglichen Kategorien

Da in dieser Studie bewusst eine sehr offene und experimentelle Herangehensweise gewahlt wurde
(Kap. 4.1), wurde nicht beschrankt, welche Art von Interaktionen spezifisch betrachtet werden sollen.
Die kontextualisierenden Aktivititen, die einbezogen werden (Kap. 4.2.3), lenken die
Konstrukterhebung. Die Auswahl deutet daraufhin, dass eine Nennung von Interaktionen im
kooperativen Bereich hinsichtlich der Modi Sprache und Mobilitdt realistisch ist. Der Fokus liegt

dennoch auf der kindlichen Perspektive auf Interaktionen insgesamt. Die Offenheit gegeniiber der
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Meinung der Befragten ist ein wesentlicher Bestandteil der Methode wie auch qualitativer Forschung
generell (Kap.4.1; Wagner, 2014). Uberlegungen dazu, welche Arten der Interaktion die Kinder auf die
Roboter beziehen koénnten, erfolgen hier auf Basis des vorgestellten theoretischen Hintergrunds.
Generell ist anzunehmen, dass die entstehenden Konstrukte einen Zusammenhang mit den
dargestellten Mensch-Roboter-Interaktionen (Kap. 2.2) und menschlichen Perspektiven auf Roboter
(Kap. 2.3) sowie den Spezifika der ausgewahlten Elemente (Kap. 4.2.1) und den einbezogenen

Aktivitaten (Kap. 4.2.3) aufweisen.

Bisherige Forschungsergebnisse zeigen, dass die dullerliche Gestaltung relevant fiir die Perspektive auf
soziale Roboter ist (Kap. 2). Indizien fiir mogliche entstehende Konstrukte gibt in diesem Bereich z. B.
die Unterteilung der zuvor bereits erwdahnten ABOT-Database, die eine Unterscheidung wesentlicher
Dimensionen hervorgebracht hat (Phillips et al., 2018a).

Die Analysen von Miiller und Schulte zu kindlichen Vorstellungen iber Roboter (Kap. 2.3.3) verweisen
auf mogliche Kategorien, die auch im Kontext der folgenden Erhebung auf Basis der personlichen
Konstrukte der befragten Kinder entstehen konnten.

Stapels und Eyssel betonen die Tatsache, dass die individuelle Perspektive auf Roboter (noch) nicht
unbedingt stabil ist, da bisher wenig Erfahrungen mit ihnen gemacht werden: ,Insgesamt sind
Einstellungen zu sozialen Robotern ambivalent — potenzielle Nutzer innen sind zwischen positiven und
negativen Aspekten von Robotern hin- und hergerissen, was sich vermutlich erst dndern wird, wenn
Roboter in unserem Alltag etabliert sind.” (Stapels & Eyssel, 2021, S. 247). Da aufgrund der Methode in
der vorliegenden Arbeit Konstrukte und Gegenkonstrukte erfasst werden und die Bewertung intuitiv
und fir jedes Element einzeln erfolgt, ist eine positive wie auch eine negative Bewertung moglich, ohne
dass die Befragten sich dabei insgesamt eindeutig zu sozialen Robotern positionieren missen — dies
geschieht mehr unbewusst anhand einzelner Konstrukte (Kap. 4.1.3). Durch diese Offenheit besteht die

Moglichkeit, dass die angeflihrte Ambivalenz sich in den persdnlichen Perspektiven widerspiegelt.

In einer bereits durchgefiihrten RG Befragung, in der die kindliche Wahrnehmung von Robotern im
Vergleich zu Spielsachen und Haustieren betrachtet wurde, ergaben sich aus den Konstrukten
auBRerdem die Kategorien Beschaffenheit, Biologische Aspekte und Spielaspekte (Rudolf et al., 2023),
die ebenfalls nah an der vorliegenden Fragestellung sind und daher auch in der folgenden Erhebung
relevant werden kdnnten. Auch die in Abbildung 12 sichtbaren Fahigkeiten, die Kinder in der Studie von
Sciutti et al. (2014) in Bezug auf einen Roboter, mit dem sie interagieren und spielen kénnten, nach

Relevanz ordnen sollten, dienen als Anhaltspunkte fiir moégliche Konstrukte und Kategorien.
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Einbezogene Roboterfihigkeiten der Studie von Sciutti et al., 2014
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Anmerkung: Die Darstellung erhdlt zudem die durchschnittliche Relevanzbewertung fiir jedes Robotermerkmal
in Abhangigkeit vom Alter (Sciutti et al., 2014, S. 570)

Erganzend werden die in Kapitel 2.2 in Bezug auf die MRI herausgestellten Interaktionsmodi (Lohse
2007, S. 22) und Arten von MRI als relevant bewertet. Da in der RG Befragung eine visuelle Darstellung
gewahlt wird, ist anzunehmen, dass die Befragten &ullere Merkmale benennen werden.
Dementsprechend sind fiir die Kategorien die Aspekte, in die die duReren Merkmale der Roboter in der
ABOT-Database differenziert werden (Phillips et al., 2018b, S. 105), auf die in Kapitel 2.3.2 vertieft
eingegangen wurde, wesentlich. Zusammenfassend sind die konkreten Bereiche, die sich aus den

theoriebasierten Uberlegungen zu méglichen Kategorien ergeben, somit folgende:

Lebendigkeit
Intelligenz
Systemverstandnis in Verbindung mit der Programmierung des Roboters
autonomes und intentionales Verhalten (Miiller & Schulte, 2017)
Aussehen (z. B. Phillips et al., 2018b, S. 105)

0 Surface Look

0 Body Manipulators

0 Facial Features

0 Mechanical Locomotion

= =4 =4 -4 =9

Sinne

Handelnde Fahigkeiten (Sciutti et al., 2014)
Beschaffenheit

Biologische Aspekte

Spielaspekte (Rudolf et al., 2023)
Kooperationsgrad (Onnasch et al., 2016)
Sprache

1 Mobilitat

=A =a =4 4 -4 A 4

Die Ergebnisse der Studie werden auf diese moglichen Aspekte hin betrachtet (Kap. 7).
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5. Sample und Beschreibung der Erhebung

5.1 Zusammensetzung des Samples

Die Akquise der Interviewpartner:innen® erfolgte zunichst Uber die Kooperation mit einem
Sozialarbeiter in einem Erfurter Jugendzentrum (Pretest 3 & 4; K1-K5). AuBerdem wurden Kinder im
weiten privaten Umfeld, die im landlichen Raum der Metropolregion Miinchen leben (K6-K12), befragt.
Die Autorin kannte sie bis auf drei (K7-K9) nicht personlich Es wurde auf eine heterogene
Zusammensetzung in Bezug auf Geschlecht und Alter sowie verschiedene Schularten innerhalb der
adressierten Zielgruppe geachtet. Eine Herausforderung war dabei vor allem, genug weibliche
Teilnehmerinnen zu erreichen. In Erfurt fiihrte die Autorin die Interviews mit den Kindern einzeln in
einem ruhigen Seminarraum des Jugendzentrums, die anderen Kinder wurden in ihren Privatraumen
befragt. Alle Interviewpartner:innen erhielten im Vorfeld eine schriftliche Einverstandniserklarung
(Anhang 2), in der sie selbst und Erziehungsberechtigte Gber die Studie und die Interviewsituation
aufgeklart wurden. Insgesamt wurden zwolf Interviews gefiihrt. Mittels der RGM wurden in diesen 178
personliche Konstrukte der Teilnehmer:innen erhoben. Tabelle 2 zeigt, wie sich die Stichprobe
hinsichtlich des soziodemographischen Hintergrunds zusammensetzt und wie viele Konstrukte im

jeweiligen Interview entstanden.

Tabe&l | Zusammenset zung des Sampl es

Erhebung | Gesc h|Al t|Kl assé&Schuwi|Weitere reAnzah
I nfor mat onKonst

1 Junge 11 5 GS Daz? 11

2 Junge 10 5 GS Erfahrung mit 11
Robotern

3 Junge 12 6 GS Daz 11
Vorwissen zu
Robotern

4 Junge 9 4 Gru etwas Vorwissen zu 11
Robotern

5 Junge 12 7 Gym 12

6 Madchen 11 6 Gym 18

7 Junge 12 6 Gym 16

23 Bezeichnet mit ,,K“ fiir Kind, Nummer in der Reihenfolge der Erhebungen. Im Folgenden wird der Bezug zu
den Einzelinterviews anhand von Kennungen hergestellt, die sich aus der Reihenfolge der Erhebungen sowie
dem Geschlecht der Befragten zusammensetzen. Dabei steht w flir weiblich, m fiir mannlich.
24 Alle Interviews wurden in den Sommerferien der Kinder gefiihrt. Daher wird die Klassenstufe, in die das Kind
nach den Ferien kommt, angegeben.
%5 Verwendete Abkiirzungen fiir die Schulformen: Gru=Grundschule, GS=Gesamtschule, Gym=Gymnasium,
MS=Mittelschule, RS=Realschule.
26 Deutsch als Zweitsprache.
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8 Madchen 12 7 MS Migrationshintergrund | 12
(1 Elternteil)

9 Madchen 11 6 Gym 11

10 Madchen 11 6 MS 25

11 Madchen 10 5 RS 20

12 Madchen 10 5 Gym Migrationshintergrund | 20
(1 Elternteil), b

Die Befragten waren im Mittel elf Jahre alt?” und verteilten sich gleichm&Rig tiber die einbezogenen
Jahrgénge. Der jiingste Teilnehmer (K4m), neun Jahre alt, war bei der Akquise im Jugendzentrum sehr
interessiert daran, auch mitzumachen und nachdem die Daten keinen ersichtlichen Unterschied zu
denen der anderen Befragten aufwiesen, wurde das Interview mit in die Studie aufgenommen. Die
teilnehmenden Kinder besuchen flinf verschiedene Schulformen (Grundschule, Gesamtschule,
Gymnasium, Mittelschule und Realschule). Vier der Befragten haben einen Migrationshintergrund
(K1m, K3m, K8w, K12w), zwei von ihnen lernen Deutsch als Zweitsprache (Kim, K3m). Die
Interviewdauer reichte von 30 Minuten (K5m) bis 75 Minuten (K10w) und betrug durchschnittlich 47

Minuten (Anhang 12). Im Schnitt wurden je Kind 14,8 Konstruktpaare erhoben (Tabelle 2).

Die Interviewerin fragte die teilnehmenden Kinder als Einstieg in das Thema der Erhebung nach ihren
bisherigen Erfahrungen mit Robotern. Daraufhin nannten die Kinder verschiedene Berihrungspunkte.
Darunter waren sowohl reale Begegnungen mit Robotern (K2m, K4m, K5m, K7m) als auch Vorwissen
durch die Rezeption anderer Medien (K3m, K8w, K10w, K11w) und (iber andere Kanéle erhaltene
Informationen (ber Roboter und KI (K4m). Fiir alle Aspekte gilt, dass es sich um eine offene
Fragestellung als Einstiegsfrage handelte und daher nicht erhoben wurde, ob die anderen Kinder auch
Vorerfahrungen in diesem Bereich haben, aber nicht alles erwdhnt haben. Roboterspielzeug war bei
drei Kindern prasent (K2m, K4m & K7m), der Befragte K2m besall den in die Studie einbezogenen
Spielzeugroboter Cozmo. Dieser Roboter wurde auch mit einer Werbung (K8w) und YouTube-Videos
speziell zu Cozmo (K3m) in Zusammenhang gebracht. Zwei der Teilnehmenden gingen zudem auf den
Kontakt mit Servicerobotern im Restaurant ein (K4m & K5m). Ein Kind erwahnte Haushaltsroboter,
konkret genannt wurden dabei Rasenméaher- und Staubsaugerroboter (K12w). Zwei Kinder (K10w,

K11w) erinnerten sich konkret an einen Beitrag von ,,Checker Tobi” zu Robotern (KIKA, 2022).

27 Exakter Durchschnitt: 10.91666.
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5.2 Beschreibung der Erhebung

Im Folgenden wird der Ablauf der durchgefiihrten Repertory Grid Erhebung beschrieben. In Anhang 5
findet sich dazu auBerdem der verwendete Leitfaden, der sich an einer bereits selbst durchgefiihrten
RG Erhebung orientiert und auf Basis der Erfahrungen aus dem Pretest nochmals modifiziert wurde
(Anhang 7). Dieser Leitfaden diente sowohl zur Orientierung bei der Durchfiihrung der Interviews, als
auch dazu, einen einheitlichen Ablauf der verschiedenen Gesprache zu gewahrleisten. Nach der
BegriiRung und Vorstellung erfolgte die Erlauterung der Interviewsituation. Zentral war dabei, das
befragte Kind direkt in eine Expertenrolle zu bringen und deutlich zu machen, dass es um die subjektive
Wahrnehmung geht und daher alle Antworten ihre Berechtigung haben. In Bezug auf diese qualitative
Befragung mit Kindern wurden dabei vor allem das Prinzip der Unvoreingenommenheit sowie das

Prinzip der Offenheit als bedeutsam angesehen und beriicksichtigt (Wagner, 2014, S. 204).

Mit der Frage, was das Kind schon Uber die Befragung gehort habe oder erwarte, begann die
Interviewerin dann, den konkreten Ablauf zu erklaren. Es folgte eine kurze Erhebung der
soziodemographischen Daten; erfragt wurden Geschlecht, Alter, Klassenstufe und Schulform. Das RG
Interview wurde dann anhand einer digitalen Prasentation durchgefiihrt (Beispiel in Abb. 14 & Abb.
15). Diese diente zum einen der Visualisierung der Elemente, gleichzeitig gliederte die
Bildschirmprasentation den Ablauf, da darin sowohl die randomisierten dyadischen Vergleiche als auch
die einzelnen Elemente fir die Bewertung auf der Skala abgebildet waren. Abbildung 13

veranschaulicht diese Interviewsituation.

Abbi I1d3ung

Foto der Interviewsituation bei der Bewertung der Elemente am Beispiel von Roboter Lio

Am Beginn stand ein Beispiel, um die Vorgehensweise der RG Befragung zu demonstrieren. Verwendet

wurde hierfiir ein dyadischer Vergleich zwischen einem Kuscheltier und einer Puppe, auf den die Frage
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,Was unterscheidet die beiden beim ,Drinnen Spielen‘?” bezogen wurde. Damit wurde hier bereits ein
Kontext einbezogen, wie in Kapitel 4.1 zur RGM beschrieben. Dieses Beispiel wurde gewahlt, da die
Kombination einer Aktivitdit mit dem Vergleich zweier Elemente in der Befragung bei der
Konstrukterhebung vorgenommen wurde, um konkret auf die exemplarischen Aktivititen, die eine

Interaktion mit Robotern beinhalten kdnnen (Kap. 4.2.3), eingehen zu kénnen.

Als Einstieg in die eigentliche Thematik wurde anschlieRend die Frage, inwiefern das Kind schon mit
dem Thema Robotik oder Robotern in Beriihrung gekommen sei, gestellt. Als nachstes erfolgte die
Prasentation aller einbezogenen Elemente. Das Element ein:e Freund:in wurde anhand eines
Piktogramms dargestellt. Hierbei wurde kommentiert, dass dieses fiir einen Freund oder eine Freundin
stehen solle und der oder die Teilnehmer:in sich vielleicht vorstellen kénne, wer im eigenen Umfeld
gemeint sein kdnnte. Die weiteren Elemente, das heilt, die ausgewahlten Roboter, wurden dann
anhand von Produktvideos der Unternehmen, die die einzelnen Roboter entwickeln und vertreiben,
vorgestellt (Kap. 4.2.2). Betont wurde hier den Befragten gegeniiber, dass es nicht darum ginge, sich
alles zu merken, sondern ein erster Eindruck vermittelt werden soll. Die Videos sahen Teilnehmer:in
und Interviewerin stets gemeinsam, sodass das Gesehene als gemeinsamer Bezugspunkt fiir das
anschlieBende Gesprach diente und beide darauf referieren konnten. Wichtig war auch, dass das
GroRenverhaltnis deutlich wird, weil die Variation hier sehr groR ist (z. B. Lio, Cozmo). Dazu wurden die
Videos sowie eine Prasentationsfolie, auf der alle Elemente im gleichen MaRstab abgebildet sind (Abb.

14) verwendet.

Abbi I1ddung

Uberblick iiber die einbezogenen Elemente

Dieser Aspekt wurde in der Erhebung auch beachtet, indem die fiir die Befragung verwendeten

Abbildungen in einem einheitlichen Malstab verwendet wurden.
51



Fir die dyadischen Vergleiche, anhand derer die Konstrukterhebung vorgenommen wurde, wurde
dann das Piktogramm fiir das Element ein:e Freund:in verwendet, die verschiedenen Roboter wurden
durch Fotos reprasentiert (Tabelle 1). Zu den drei Interaktionsmaoglichkeiten ,,FuBball spielen”, ,Etwas
bauen” und , Brettspiele spielen” erfolgten jeweils zwei Vergleiche. Ein Beispiel fir die Darstellung der

Elementvergleiche findet sich in Abbildung 15.
Abbi lldung

Beispiel fiir einen Elementvergleich in der Befragung

Fullball spielen

Bei diesem Befragungsbeispiel (Abb.15) ware die Frage: ,Was unterscheidet die beiden beim FuRball
spielen?”. Dieser Abschnitt des Interviews wurde fiir jede befragte Person modifiziert, indem die
Elemente sowie die Kontexte randomisiert wurden. Mittels des Online Tools Research Randomizer
(Urbaniak & Plous, 1997-2023) wurden jeweils aus den sechs Elementen sechs Paare erstellt, die dann
in die Prasentation eingefiigt wurden. Die Festlegung auf sechs Paarvergleiche basiert auf der
Erfahrung aus einer bereits selbst durchgefiihrten RG Erhebung mit einer dhnlichen Zielgruppe (Rudolf
et al., 2023) sowie dem zeitlichen Umfang der Pretests (Anhang 7). Auf die Frage nach solchen
Aspekten, die die beiden Elemente bei der jeweiligen Aktivitdt unterscheiden, nannten die befragten
Kinder jeweils ihre eigenen Konstrukte. Die Interviewerin notierte wahrenddessen alle genannten
Konstrukte handschriftlich auf Moderationskarten. Am Ende jedes einzelnen Elementvergleichs
wurden die Gegenkonstrukte der Interviewten erfragt und ebenfalls notiert (,Was ist fir dich das
Gegenteil davon?“). Nach den Vergleichen waren dadurch zwei Stapel aus den Konstruktpaaren

entstanden.

In der Bildschirmprasentation erschien nun nochmals das Kuscheltier aus der Einflihrung als Beispiel.
Daran wurde die Bewertung eines Elements anhand einer aufgemalten Skala mit den Werten von eins

bis sieben erklart und gelibt. AnschlieRend erfolgte diese Bewertung fiir alle in die Erhebung
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einbezogenen Elemente nacheinander. Dazu wurden die Moderationskarten mit den Konstruktpaaren
jeweils an einem Ende einer aufgemalten Skala mit den Werten von eins bis sieben platziert, sodass
auf der einen Seite jeweils ein Konstrukt, auf der anderen das Gegenkonstrukt aufgedeckt werden
konnte. Dargestellt ist dies in Abbildung 13. Wichtig war bei der Bewertung, stets den Zusammenhang
mit der jeweiligen Aktivitat herzustellen. Das befragte Kind ordnete dann das jeweilige Element selbst

ein, wahrend die Interviewerin die erhaltenen Werte in den Protokollbogen (Anhang 6) eintrug.

Im Anschluss an das RG Interview wurden ergdnzende Fragen gestellt. Erfolgte dies nur ausgewahilt.
Daher wurden zwei qualitative Fragen sowie eine abschliefende Ordnungsaufgabe konzipiert. Die erste

Frage lautete:

il Welche anderen Sachen, die man gemeinsam einem Roboter machen kdnnte, fallen dir denn

noch ein?

Diese Frage resultierte daraus, dass nur eine begrenzte Anzahl an Aktivitditen einbezogen werden
konnte und dennoch der Anspruch bestand, moglichst verschiedene Interessen der Kinder damit
abzudecken. Die offene Frage konnte Aufschluss iber die Perspektive der Kinder auf verschiedene

mogliche Kontexte fiir Interaktionen mit Robotern geben. AuRerdem wurden die Kinder jeweils gefragt:

i Inwiefern kannst du dir das wirklich vorstellen, etwas davon mit einem Roboter zu machen?

Da in der Befragung stets davon ausgegangen wurde, dass die Aktivitdt gemeinsam ausgetibt wird, gibt
die qualitative Anschlussfrage den Teilnehmer:innen die Moglichkeit, eine Interaktion auch

abzulehnen. Es folgte eine kurze Ordnungsaufgabe:

i Ordne bitte zum Abschluss noch die Aktivitaten (FuRball spielen, etwas bauen, Brettspiele

spielen) danach, was du am liebsten mit einem Roboter machen wiirdest!

Diese Rangfolge ist interessant in Hinblick auf die Bewertung der jeweiligen Aktivitaten. Nach der
statistischen Auswertung kann die hier entstandene Reihenfolge gegebenenfalls mit den Bewertungen

abgeglichen werden.

53



6. Ergebnisdarstellung

6.1 Auswertungsstrategie
Durch die verschiedenen einbezogenen Kontexte (FuRRball, Brettspiele, Bauen) stehen die erhaltenen

Daten jeweils in Zusammenhang mit einer Aktivitat. Aufgrund des begrenzten Forschungsstands zu
einer solchen Einbindung von Kontexten in RG Interviews (Kap. 4.1), war bei der Auswertung ein
exploratives Vorgehen fir den Umgang mit den auf die Aktivitaten bezogenen Daten notwendig. Dieses
beinhaltete die Analyse der Konstruktpaare allgemein, die spezifische Betrachtung der Elemente sowie

die Differenzierung nach Aktivitaten. Die genaue Auswertungsstrategie wird im Folgenden erldutert:

Zunachst wurde eine Umpolung der Daten sowie die Anordnung in ein Multigrid, d. h. die Kombination
aller Datenséatze, vorgenommen (Kap. 6.2). Es folgte die Auswertung aller Konstrukte in Kombination,
da diese zeigt, wie die Elemente insgesamt beschrieben werden. Dazu wurden alle genannten
Konstruktpaare mittels einer qualitativen Inhaltsanalyse untersucht, um die Forschungsfrage nach der
kindlichen Perspektive allgemein zu beantworten und die Ergebnisse der unterschiedlichen
Auswertungsverfahren dazu vergleichen zu kénnen. Dann erfolgte die Betrachtung der Gesamtheit der
Konstrukte zum einen qualitativ, indem die Konstruktpaare in der Inhaltsanalyse nach semantischen
Gesichtspunkten strukturiert wurden (Kap. 6.3.1). Zum anderen wurden die Nennungen mittels einer
Hauptkomponentenanalyse auf Basis der quantitativen Daten gruppiert (Kap. 6.3.2). Diese dient in der
Ergebnisdarstellung und -interpretation als Referenz. Interessant ist in Bezug auf den Gesamtdatensatz
die Frage, ob und inwiefern die Aktivitaten eine Rolle in den Hauptkomponenten spielen. Anschliefend
wurde die Korrelation fiir die Elemente betrachtet (Kap. 6.3.3). Es folgte die Beschreibung des aus dem
Gesamtdatensatz entstandenen Biplots (Biplot G) (Kap.6.3.4). Dieser zeigt sowohl, welche
Konstruktpole wesentlich fiir die Charakterisierung welcher Elemente sind, als auch, welche Relationen
zwischen den Elementen bestehen. Um die Konstrukte der Kinder addquat auf die Interaktionen
beziehen zu kdnnen, werden diese in einem nachsten Schritt anhand einzelner Biplot-Grafiken fiir die
drei einbezogenen Aktivititen separat betrachtet (Kap. 6.4). Ergdnzend werden die AuRerungen zu den

Anschlussfragen, die auf die RG Erhebung folgten, mit dem Fokus auf Interaktionen beschrieben.

6.2 Aufbereitung der Daten

Aus jedem geflihrten Interview ging ein Datenblatt mit individuell formulierten Konstruktpaaren, die
jeweils ein Konstrukt und ein Gegenkonstrukt enthalten, und der Bewertung der sechs Elemente fir
diese Konstruktpaare hervor. Durchschnittlich wurden in der Studie 14,8 Konstrukte je Interview
erhoben, d. h. die Befragten driickten in 356 Konstruktpolen ihre subjektive Perspektive auf
Interaktionen mit Robotern aus (Kap. 5.1, Tabelle 2). Fiir die Datenauswertung wurde die Gesamtheit

aller Nennungen (Anhang 15) betrachtet, um diese entsprechend der dargestellten methodischen
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Moglichkeiten (Kap. 4.1.4) interindividuell zu analysieren. Alle genannten Konstruktpaare wurden in
die Analyse einbezogen.”® Eine Erkldrung fiir die Verwendbarkeit der erhaltenen Konstruktpaare ist,
dass die Interviewerin vor der Erhebung die Methode einfiihrte und mit jedem Kind anhand eines
Beispiels besprach, welche Art von Konstrukten geeignet ist. Flr die Hauptkomponentenanalyse (Kap.
6.3.2) sowie die Darstellung in Biplot-Grafiken (Kap. 6.3.4, 6.4) mussten fiinf Konstruktpaare, fir die die
Standardabweichung gleich Null war, aus dem Datensatz ausgeschlossen werden, da je ein Kind hierfir
alle Elemente gleich bewertet hatte.?® Durch die Inhaltsanalyse (Kap. 6.3.1) war es moglich, die
entstandenen Konstrukte als Ausdruck der individuellen Perspektive dennoch mit in die Auswertung

einzubeziehen.

Flr die statistische Auswertung wurden die aus den einzelnen Interviews erhaltenen Daten in separate
Excel Tabellen lbertragen (Anhang 13). Bevor diese in R-Studio importiert wurden, erfolgte eine
Umpolung der Konstruktpaare, um eine logische Anordnung der Ergebnisse zu unterstitzen. Umpolung
meint in diesem Zusammenhang, dass die Position von Konstrukt und Gegenkonstrukt getauscht wird,
um dhnliche Konstrukte in der Tabelle, die die Bewertung auf der Skala abbildet, auf der gleichen Seite
anzuordnen. Dies geschieht, da die Zahlenwerte sich so besser vergleichen lassen, da sich
beispielsweise die Zahlenwerte semantisch stark dhnlicher bzw. identischer Pole auf der gleichen
Konstruktseite befinden. Dabei bleibt diese Umstrukturierung die Ausnahme. Um nur geringen Einfluss
auf die Daten zu nehmen, werden so wenig Konstrukte wie moéglich umgepolt. Als berechtigter Grund

fir die Umpolung wurden von der Autorin die folgenden Aspekte festgelegt:

- Eine Umpolung wird vorgenommen, wenn ein Konstrukt mehrfach im gleichen Wortlaut erwdhnt
wird, also identisch ist, aber auf unterschiedlichen Seiten der Konstruktpole steht. Dies kann auch
bei unterschiedlichen Gegenkonstrukten auftreten.

Ein Beispiel aus dieser Arbeit stellen diese Konstruktpaare dar: ,grolR — klein“, ,beweglich —
unbeweglich” und ,schnell — langsam®,

- Weiter ist eine Umpolung notwendig, wenn Konstrukte inhaltlich das Gleiche bedeuten.

In den vorliegenden Daten ergab sich dazu z. B. eine starke inhaltliche Ubereinstimmung zwischen

,kann gehen“ und ,kann laufen”.

Sind mehrere Konstruktpaare betroffen, wird stets die Seite, auf der die groRere Anzahl der gleichen

Konstruktpole steht, so belassen und weniger Paare werden entsprechend der genannten Aspekte an

28 Konstruktpaare wiren nur ausgeschlossen worden, wenn diese als semantisch uneindeutig aufgefallen wéren
oder wahrend eines Interviews bereits Zweifel an der Giltigkeit des Konstrukts fir die befragte Person
aufgetreten waren. Nichts davon trat in dieser Studie nicht auf.
2 Dabei handelte es sich um: ,,S kann reden - S kann nicht reden” (Ko79); ,,S man selbst sein - S sich verstellen”
(Ko98); ,,S SpaR - S ernst” (Ko114); ,S diskutieren - S einfach weiterspielen” (Ko117) und ,,F Freude - F nicht so
viel Freude” (Ko138).
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diese angepasst.

Im ersten Schritt wurden bei der Umpolung die zwolf vorliegenden Datensdtze einzeln betrachtet,
damit jedes Interview in sich schlissig bleibt. AnschlieBend wurden diese alle als Gesamtdatensatz
zusammengefiigt und erneut auf die dargestellten Kriterien hin betrachtet, wobei hier der Fokus auf
identischen Konstruktpaaren lag. Fir den vorliegenden Datensatz waren dies vor allem ,klein — gro8”
und ,schnell — langsam”. Verdnderungen wurden zusatzlich wieder fir die Einzeldatensatze
Ubernommen, um diese gegebenenfalls in verschiedenen Kombinationen weiterverwenden zu kénnen.
Die folgende Abbildung dient der Ubersicht iber die erhaltenen Daten und die daraus

zusammengesetzten Datensatze, die flr die weitere Auswertung verwendet werden.

Abbi [1d6u n g

Uberblick iiber die erhaltenen Daten

Zwolf individuelle

,Grids”
Gesamtdatensatz [
| |
Datensatz et
Aktivitat Bauen Aktivitat Fuftball Brettspiele spielen

Einsehbar sind alle Datensitze und vorgenommenen Anderungen im Anhang anhand der Datenséitze

sowie der Dokumentation der Umpolung (Anhang 13-18).

6.3 Gesamtdatensatz

6.3.1 Semantische Aspekte der Konstruktpaare

Eine qualitative Inhaltsanalyse nach Kuckartz (Kap. 4.1.4.3) diente der inhaltlichen Strukturierung aller
Konstruktpaare mit dem Fokus auf deren inhaltlicher Bedeutung. In Zusammenhang mit der eingangs
dargestellten theoretischen Grundlage zeigt die Inhaltsanalyse, hinsichtlich welcher Bereiche der
Interaktion mit Robotern die Kinder Konstrukte nannten und welche Aspekte bei ihrer Perspektive
auBen vor blieben. Die Forschungsfrage thematisiert in erster Linie die Perspektive von Kindern
allgemein, nicht die interindividuellen Unterschiede, daher wurde der Gesamtdatensatz verwendet.
Semantisch gleiche Konstrukte wurden teils auf verschiedene Aktivitaten bezogen erhoben, daher
wurden die Daten nicht fiir jede Aktivitat getrennt, sondern alle Konstruktpaare in einer Inhaltsanalyse
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ausgewertet. Die Konstrukte, die aufgrund einer einheitlichen Bewertung fiir alle Elemente aus der
Hauptkomponentenanalyse ausgeschlossen werden mussten, sind Teil der Inhaltsanalyse. Dies ist darin
begriindet, dass in diese die Bewertungen der Elemente nicht einflieBen. Das Vorgehen, das in

Abbildung 17 dargestellt ist, gestaltete sich wie folgt:

Abbi lldlung

Vorgehen fiir die Inhaltsanalyse

Beschreiben der genannten
Konstruktpaare

Uberblick tiber die beschriebenen
Aspekte (alphabetisches Ordnen,
Anzahl der Nennungen)

Systematisieren und Organisieren
des Kategoriensystems

Erster Kodierdurchgang

Kodieren durch eine
unvoreingenommene Person

Erneutes Kodieren durch die
Autorin

Zunéchst betrachtete die Autorin die vorhandenen Aussagen dahingehend, was diese beschreiben. Die
Bedeutung dieser wurden wahrenddessen in Stichworten festgehalten (Anhang 30). Dabei handelt es
sich um offenes Kodieren, d. h. eine erstmalige Einordnung ohne den Anspruch an einen bestimmten
Abstraktionsgrad der Kategorien (Kuckartz & Radiker, 2022, S. 96). Teilweise wurden Nennungen
kommentiert und danach im Vergleich mit anderen Konstruktpaaren nochmal spezifiziert: Z. B.
beschrieb die Autorin ,hat Beine” als ,, Anatomie”, stellte aber fest, dass sich die Aussage von ,hat
Arme”, was auch in diesen Bereich fallen wiirde, unterscheidet. Dementsprechend wurde im Prozess
noch ,Beine” bzw. ,Arme” zu dem Uberbegriff ,Anatomie” hinzugefiigt, um Subkategorien méglichst
spezifisch zu halten. Insgesamt nannte die Autorin anfangs 56 Aspekte, um die Inhalte der
Konstruktpaare zu beschreiben, wobei im ersten Schritt manche Konstruktpaare noch mit mehreren

Begriffen kommentiert wurden (Anhang 30). Anschliefend wurden diese entstandenen Stichworte
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sortiert und die Anzahl der Nennungen festgehalten. Einsehbar sind die alphabetisch geordneten

Aspekte inklusive der Haufigkeit der zugeordneten Konstruktpaare in Anhang 30.

Diese Aspekte wurden auf Ubereinstimmungen tberpriift und zu Hauptkategorien gruppiert, um die
Anzahl der Phanomene zu reduzieren und klar voneinander abzugrenzen. Dieser Schritt diente somit
dem Generieren von Kategorien. Fir die Kategorienbildung entschied die Autorin, nah an den
Nennungen der Teilnehmenden zu bleiben und keine Wertung vorzunehmen, um die Daten an dieser
Stelle noch nicht zu interpretieren. Dementsprechend erschien die Formulierung thematischer
Kategorien (Kuckartz & Radiker 2022, S. 56) sinnvoll. Dazu wurden durch die Daten beschriebene
Aspekte nach inhaltlicher Zusammengehorigkeit gruppiert und adaquate Oberbegriffe gesucht. Die
Zuordnung der im Datensatz identifizierten Aspekte erfolgte, indem sukzessive die als Hauptkategorien
angesehenen Uberbegriffe in die linke Spalte einer Tabelle gesetzt wurden. Eindeutige Subkategorien
wurden diesen in der nachsten Spalte zugeordnet. Nicht eingeordnete Nennungen betrachtete die
Autorin anschlieRend wieder, Uberpriifte sie auf ihre Zusammengehorigkeit und und modifizierte

dementsprechend das Kategoriensystem.

Bei der ersten Sichtung des Datenmaterials entstand fiir einige Aspekte aufgrund haufiger Nennungen
sowie einer groRen Trennscharfe bereits der Eindruck, dass diese als Hauptkategorien geeignet sind.
Dies bestadtigte sich nach einer detaillierteren Betrachtung. Daher wurden die Oberbegriffe
Beweglichkeit, Anatomie, Echtheit, Intelligenz, Tempo und die Kategorien spezifische Fahigkeiten fir
FuRballspielen und Bauen als Hauptkategorien ibernommen und diesen entsprechend genannte
Aspekte als Subkategorien zugeordnet. Die Subkategorie ,GroRe” (Konstruktpaar , klein —groR“) vereint
viele Konstrukte®, dies l4sst sich dadurch erkliren, dass der Aspekt aufgrund der maRstabsgetreuen
Darstellung der Elemente bei den Vergleichen in den Fokus riickte. Da durch die homogenen
Konstruktpaare in diesem Bereich keine neuen Erkenntnisse hinsichtlich der Interaktion erfolgen,
entschied die Autorin, die GroRe mit anderen Unterkategorien unter ,Aussehen” einzuordnen.
Dagegen wurde menschliches Aussehen bewusst in eine andere Kategorie als das Aussehen in Bezug
auf anatomische Aspekte und ahnliches eingeordnet, da die Menschlichkeit, wie im Theorieteil
erldutert wurde, in Zusammenhang mit der Perspektive auf Roboter besonders relevant ist. Teilweise
entstand bereits eine eindeutige Zuordnung von Unterkategorien (z. B. Spezifische Fahigkeiten FuRball,
untergeordnet schieBen und Torwartfahigkeiten), die notiert und spater konkretisiert wurde. Nach
diesem Schritt blieben weitere Beschreibungen (librig, die sukzessive gruppiert wurden, bis ein erstes

Kategoriensystem alle genannten Aspekte einschloss. Im Folgenden (berpriifte die Autorin das

30 Die Nennung ,klein - groR” findet sich in 17 Konstruktpaaren.
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entstehende Kategoriensystem immer wieder an den vorliegenden Daten, wahlte passende Beispiele

und beschrieb die Spezifika der jeweiligen Kategorien nachvollziehbar.

AnschlieRend kodierte die Autorin (Kod. 1)3! erstmals, indem sie die Liste mit den zu analysierenden
Konstruktpaaren (Anhang 15) erneut betrachtete und diese anhand des entstandenen
Kategoriensystems den beschriebenen Kategorien zuordnete. In diesem ersten Durchgang ergab sich
die Herausforderung, dass einzelne Konstruktpaare in sich inhaltlich nicht eindeutig erscheinen, sodass
diese verschiedenen Kategorien zugeordnet werden kénnen. Dies ist vor allem der Fall, wenn das
personliche Gegenteil des Kindes nicht der gleichen Wortart oder dem gleichen Bereich entspricht und
sich somit auf verschiedene Aspekte, z. B. auf einen anatomischen Aspekt versus eine Fahigkeit,
bezieht.3? Zunichst wurde mit diesen dichotomen Konstruktpaaren im Rahmen des explorativen

Vorgehens so verfahren, dass jeweils eine Kategorie als relevanter gewichtet wurde.

Nach diem ersten Kodierdurchgang behielt die Autorin das Kategoriensystem aufgrund der
Anwendbarkeit auf die vorliegenden Daten bei (Anhang 31). Eine weitere, zu dieser Studie
hinzugezogene Kodiererin mit Erfahrung in qualitativer Forschung (Kod. 2)*, aber ohne Bezug zu den
vorliegenden Daten, erhielt den Datensatz und das Kategoriensystem und kodierte erneut, damit die
Anwendbarkeit des Kategoriensystems und die Intercoder-Ubereinstimmung Uberpriift werden
kénnen.3* Dabei ergaben sich Differenzen in Bezug auf 25 der 178 Konstruktpaare (Anhang 32). Auf
Basis der Ergebnisse modifizierte die Autorin das Kategoriensystem und traf Entscheidungen tber die
endgiltige Einordnung der Konstruktpaare (Anhang 32, rechte Spalte). Eine Herausforderung im ersten
Kodierdurchgang von Kod. 1 und Kod. 2 war die eindeutige Zuordnung solcher Konstruktpaare, die
Aspekte zweier Hauptkategorien enthalten. Als Konsequenz wird im Kodierleitfaden betont, dass das
Ziel zwar eine eindeutige Zuordnung zu einer Kategorie ist, jedoch bei Konstruktpaaren, die eindeutig
Aspekte aus zwei Kategorien vereinen, beide genannt werden dirfen. Fir sieben Konstruktpaare, die
Kod.1 und Kod.2 unterschiedlich einordneten (Ko45, 47, 58, 76, 135, 140, 145), fiel die Entscheidung,
dass diese in beide Kategorien passen. Beispielsweise vermischt ,F hat Beine - F rollt“ (Ko135) die

Bereiche Mobilitdt und Beine und wird fiir beide Kategorien kodiert. In Anhang 34 ist das finale

31 Im Folgenden wird die Autorin als Kodiererin abgekiirzt als Kod. 1.
32 Dje Schwierigkeit einer eindeutigen Zuordnung galt vor allem fiir folgende Konstruktpaare: ,kommunikativ -
unsozial” (Ko59), , praktisch (fahig) - gibt nur Anweisungen” (Ko62), , hat Beine - rollt“ (Ko135), ,wie eine Freundin
- wie eine Hilfe“ (Ko140) und , Kann anleiten - kann nicht anleiten” (Ko177).
3  Diese zweite Kodiererin wird abgekirzt als Kod.2. Sie hat einen Masterabschluss in
Kommunikationswissenschaften und ist mit Inhaltsanalysen vertraut.
34 Die Intercoder-Ubereinstimmung lasst sich fiir die Inhaltsanalyse der Repertory Grid -Daten dhnlich wie bei
einer quantitativen Inhaltsanalyse Uberprifen, da die Daten in Konstruktpaaren vorliegen, welche als
Kodiereinheiten angesehen werden. Fiir solche abgeschlossenen Einheiten ist es méglich, die Ubereinstimmung
zu berechnen (Kuckartz & Radiker, 2022, 240ff.) Unterschieden wird in diesem Fall nicht zwischen , kodiert” und
,hicht kodiert”, sondern es wird jeweils die zugeordnete Kategorie verglichen.
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Kategoriensystem dargestellt. Die im nachsten Abschnitt dargestellten Ergebnisse basieren auf diesem

modifizierten Kategoriensystem.

Daran wurde zudem die Intracoder-Ubereinstimmung in zeitlichem Abstand von zwei Wochen
Uberpriift (Anhang 33). Aufgrund der Anderung im Kategoriensystem, ein Konstruktpaar im Falle eines
eindeutigen Bezugs zu zwei Kategorien beiden zuzuordnen, ergaben sich geringe Unterschiede in der
Kodierung (z. B. Ko12, Ko24, Ko59). Diese betreffen nur wenige Konstruktpaare und entsprechen dem

aktualisierten Kodierleitfaden, sodass die Intracoder-Ubereinstimmung insgesamt gegeben ist.

Insgesamt entstanden dreizehn Hauptkategorien (Tabelle 3). Nach Kuckartz und Radiker werden die
Ergebnisse im Rahmen der kategorienbasierten Analyse entlang der Hauptkategorien berichtet (2022,
S. 148f.). Tabelle 3 gibt einen Uberblick tiber die entstandenen Hauptkategorien. Subkategorien werden
jeweils im FlieBtext erwahnt und sind im Kategoriensystem (Anhang 34) ausfihrlich dargestellt. In
dieser Arbeit erfolgt zunachst die kurze Schilderung zu deren Zusammensetzung, im Anschluss findet
ein Riickbezug auf den eingangs dargestellten theoretischen Hintergrund sowie die Zusammenfihrung
mit den Ergebnissen der weiteren Analysen statt (Kap. 7). Die Darstellung der Kategorien orientiert sich

dann an der Haufigkeit der Nennungen je Kategorie.

¢l 09Y t S6SNDEf AO] NOSNI RAS Syidaidl yRSySy I FdzLdillF GS3
K1: Aussehen und Anatomie
K2: Beweglichkeit und Mobilitat
K3: Emotionen, Humor
K4: Individualitat und Charakter
K5: Intelligenz
K6: Kraft und Belastbarkeit
K7: Menschlichkeit und Echtheit
K8: Soziale Interaktion
K9: Sonstiges
K10: spezifische Fahigkeiten Bauen
K11: spezifische Fahigkeiten Fullball spielen
K12: Tempo
K13: Verbale Kommunikation

Zunachst ergab sich die Hauptkategorie ,Aussehen und Anatomie”, welche einzelne Aspekte des
Aussehens, insbesondere in Bezug auf Anatomie und GroRe der Elemente, umfasst. Konstrukte, die
sich auf die Anatomie und das Aussehen bezogen, handelten inhaltlich von der Erwdhnung bestimmter
Korperteile wie Armen, Beinen, FiRen und Handen. Zwei Konstruktpaare gingen auflerdem auf das
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Gesicht als Aspekt ein. Insgesamt wurden 32 Konstruktpaare in diese Hauptkategorie eingeordnet. Alle
befragten Kinder nannten dazu personliche Konstrukte. Dabei tauchte insbesondere die
Unterscheidung ,klein - groR“ in 17 Nennungen auf. In Bezug auf das Gesicht fand sich die Formulierung
,komisches Gesicht - Gesicht nicht komisch” (Ko50), welche in Zusammenhang mit dem Element Little

Sophia erhoben wurde. Allgemeinere Aussagen zum Gesicht der Elemente blieben aus.

In die Kategorie , Individualitdt und Charakter” ordneten die Kodiererinnen 19 Konstruktpaare ein.
Diese Hauptkategorie vereint viele Subkategorien, welche die Elemente unter anderem hinsichtlich
ihrer Authentizitdit und des Charakters gruppieren. Weiter sind die Punkte eigene Meinung,
Selbststandigkeit, Verhalten und positive oder negative Eigenschaften sowie Vielseitigkeit und
Vorhersehbarkeit in Abgrenzung zu der Zuschreibung, ein Element sei programmiert, wesentlich. Als
positiver beziehungsweise negativer Eindruck wurden mehrere Konstruktpaare wie z. B. ,,slil§ - nicht
siR“ (Ko1), ,,F nett - F bose” (Ko3) und ,,S schon - S nicht schén” (Ko160) eingeordnet. In Bezug auf die
Interaktion mit sozialen Robotern weisen solche Aussagen auf die Bereitschaft zur Interaktion hin,
wahrend dies fir die Bereiche eigene Meinung und Selbststandigkeit davon abhangt, wie gerne das

Kind selbst bei der Interaktion bestimmen méchte.

Der Hauptkategorie ,Soziale Interaktion” wurden 16 Konstruktpaare zugeordnet. Unter ,soziale
Interaktion” sind Nennungen versammelt, die sich auBerhalb der Kommunikation auf die soziale
Interaktion beziehen, indem sie z. B. eine Beziehung der Akteure oder eine Kooperation dieser
thematisieren. Darunter gefasst ist auch die Gruppe der Konstrukte, die den Aspekt der Unterstiitzung
oder Hilfe benennen. Der grofite Anteil der Konstruktpaare in dieser Kategorie bezieht sich auf die
Subkategorie ,Beziehung und Kooperation”, sieben Nennungen wie ,B wie eine Freundin - B wie eine
Hilfe” (Ko140) und ,,B gemeinsam - B alleine” (Ko88) gingen auf diesen Punkt ein. Dariiber hinaus sind
Konstruktpaare, die sich auf Motivation und Involviertheit, Unterstitzung und Vertrauen sowie die

Bewertung der Interaktion beziehen, in der Kategorie zu sozialen Interaktionen gruppiert.

Die Hauptkategorie ,Beweglichkeit und Mobilitdt” umfasst ebenfalls 16 Konstruktpaare. Darunter
gefasst sind allgemeine Aussagen (ber die Beweglichkeit sowie konkrete Fahigkeiten wie Laufen,
Fahren, Rollen und Gehen. Diese haben einen groRen Einfluss auf das Gelingen der einbezogenen
Aktivitdten und spiegeln wider, dass die Kinder die Addquatheit eines Elements fir die angestrebte

Interaktion bedenken.

‘

Fir die Hauptkategorien ,spezifische Fahigkeiten Bauen” und ,spezifische Fahigkeiten FuRball spielen”
ergaben sich jeweils 15 Nennungen. Beide weisen einen engen Bezug zu den in der Erhebung
einbezogenen Kontexten, den Aktivititen Bauen und FuRball spielen, auf. Ahnlich wie die Kategorie

,Beweglichkeit und Mobilitat” sind die darin gruppierten Fahigkeiten insbesondere relevant fiir das
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Gelingen dieser konkreten Aktivitdt. Im Fokus stehen hier das Greifen und Transportieren von
Bausteinen fiir ,etwas Bauen” und SchieBen und Passen eines Balls, Torwartaufgaben sowie

Sportlichkeit und Ausdauer fiir das FuBballspielen.

Ebenfalls 15 Konstruktpaare wurden in die Hauptkategorie , Intelligenz” eingeordnet. Differenziert
wurde flr diese zwischen einer Subkategorie flr Aussagen zur Intelligenz allgemein, welche
Konstruktpaare, wie ,,schlau - dumm® (z. B. Ko74, 95) und ,intelligent - nicht intelligent” (z. B. Ko42)
umfasst und konkreten Aspekten wie der Denk-, Lern- und Merkfahigkeit. Insgesamt gingen neun der

zwolf befragten Kinder in ihren personlichen Konstrukten auf den Bereich der Intelligenz ein.

Weiter entstand die Hauptkategorie ,Emotionen und Humor”, fiir welche ebenfalls zwolf
Konstruktpaare kodiert wurden. Der Oberbegriff ,,Emotionen” bezieht sich dabei sowohl darauf, wie
sich eine Interaktion mit dem jeweiligen Akteur aus Perspektive der Kinder anfiihlen wiirde, als auch
darauf, welche Emotionen sie mit den Elementen verbinden. Eine Subkategorie bilden Emotionen
generell, mehrfach ergaben sich Konstruktpaare wie ,,glticklich - ungliicklich” (Ko39). Explizit genannt
und als eigene Unterkategorie gruppiert wurden Konstrukte, die Humor ausdriicken wie ,,humorvoll -

nicht humorvoll” (Ko48) und ,SpaB - ernst” (Ko148).

Unter dem Stichwort , Tempo“ wurden alle Konstruktpaare gruppiert, die sich auf die Geschwindigkeit
der Elemente beziehen. Dazu ergaben sich insgesamt elf Nennungen, wobei sich im Wesentlichen das
Konstrukt ,,schnell - langsam” (z. B. Ko41, 55, 103) wiederholte. Auch fiir die Kategorie ,Tempo“ gilt,
dass die darin eingeordneten Fahigkeiten insbesondere fiir das Gelingen konkreter Aktivitdten relevant

sind.

Ein inhaltlicher Zusammenhang besteht auRerdem zwischen Konstruktpaaren, die Elemente als
menschlich oder nicht menschlich betiteln und solchen, die zwischen echt oder unecht unterscheiden.
In diese Hauptkategorie ,Menschlichkeit und Echtheit“ wurden neun Nennungen eingeordnet.
Beispielsweise finden sich darin ,,S menschlich - S robotermaRig” (Ko20) und ,,F echt - F nicht echt”
(Ko16).

Auch fiir die Kategorie ,verbale Kommunikation®, welche alle Konstruktpaare, die sprachliche
Fahigkeiten benennen, einschliel3t, ergaben sich acht Nennungen. Als wichtiger Aspekt von Interaktion

(Kap. 2.2) wurde die verbale Kommunikation von den befragten Kindern mehrfach genannt.

Ebenfalls Erwahnung fanden ,Kraft und Belastbarkeit” mit finf zugeordneten Konstruktpaaren.
Wahrend die Kraft fiir das Gelingen konkreter Aktivitdten relevant ist, ist die Belastbarkeit fiir die

Interaktion und den Kontext von Bedeutung.

Die Kategorie ,Sonstiges”, worin zwolf Konstruktpaare eingeordnet wurden (Anhang 34), dient der

Gruppierung vereinzelt genannter Zuschreibungen, die sich nicht in die entstandenen Kategorien
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einordnen lassen. Inhaltlich sind diese sehr heterogen, sodass keine neuen Ubereinstimmungen
sichtbar wurden. Diese Kategorie zeigt, dass die einzelnen Kinder in unterschiedliche Richtungen
denken: Teilweise sind konkrete Fahigkeiten, wie das Erkennen von Dingen (Ko69, Ko85) oder Greifen
von Spielfiguren (Ko21, Ko109) aufgefiihrt, gleichzeitig wird auf eine mégliche Uberwachung durch die
Technologien (Ko121) und die Fahigkeit, zu kontrollieren, strategisch vorzugehen oder anzuleiten (Ko5,

73, 177) eingegangen.

6.3.2 Gruppierung der Beschreibungen mittels Hauptkomponentenanalyse
Anhang 19 enthalt den fiir die Auswertung in R-Studio verwendeten Code. Die Ladungstabelle fiir die
Hauptkompentenanalyse (PCA), auf deren Werte im Folgenden Bezug genommen wird, ist in Anhang

20 zu finden.

Fiir den Gesamtdatensatz gingen aus der Analyse vier Hauptkomponenten hervor. Mit diesen ist es
moglich, 91 Prozent der erhobenen Konstrukt- und Kontrastpaare zu beschreiben. Im Fall von sechs
Hauptkomponenten wurden in einer sechsten Hauptkomponente keine Konstrukte geladen. Bei einer
finften Hauptkomponente wurde der bei Urdan (2022, S. 237) erwdhnte Grenzwert von zehn Prozent
der Gesamtvarianz knapp erreicht, jedoch erschien diese inhaltlich nicht sinnvoll. Eine schrittweise
Betrachtung hoherer Ladungen in 0,5er Schritten, die dazu diente, die qualitative
Zusammengehorigkeit der Konstrukte in den einzelnen Hauptkomponenten zu erkennen, ergab keine
Erkenntnisse flr eine logisch festgelegte Ladungsgrenze. Zwar fallt teilweise eine Inkonsistenz der in
einer Hauptkomponente zusammengefassten Konstrukte auf, allerdings besteht diese bei einem
Anheben der Ladungsgrenze weiterhin. Beispielsweise ist in der zweiten Hauptkomponente das
Konstruktpaar ,,B groB - B klein“ (Ko6) enthalten, welches mit einem Wert von -0.63 nicht hoch ladt,
aber wortwortlich mit Kol9, das sehr hoch ladt (-0.96) ubereinstimmt. In der vierten
Hauptkomponente zeigt sich an dem Konstruktpaar ,,F beweglich - F unbeweglich” (Ko152), dass ein
Erh6hen der Ladungsgrenze hier nicht sinnvoll erscheint. Dieses ladt mit 0.55 in der Hauptkomponente,
wahrend die Nennungen ,,starr - nicht starr, ,,gut im Laufen - schlecht im Laufen®, , kann gehen - kann
nicht gehen” sowie ,beweglich - unbeweglich”, worin das Konstruktpaar wortwdrtlich wiederholt wird,
Werte im Bereich von 0.8 bis 0.91 erhalten. Daher wird die Ladungsgrenze bei 0.5 fiir den
Gesamtdatensatz beibehalten. Erklaren lassen sich diese Werte durch den heterogenen Datensatz, der
die individuellen Ergebnisse aller Interviews zu den drei inkludierten Aktivitditen kombiniert. Im
Vergleich zu den nach Aktivitat erfolgenden Analysen enthalten die Konstruktpaare hier zunachst viel
mehr unterschiedliche Aspekte. Die Auswertung dient als Referenz, um die Beschreibungen im
Vergleich mit den aus der Inhaltsanalyse erhaltenen Kategorien zu betrachten und die Biplots anhand

der Hauptkomponenten interpretieren zu kénnen. Daher wird zudem eine Umpolung der
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Konstruktpaare, fiir die die PCA negative Werte ergibt, als ein zu groBer Eingriff in den Datensatz

angesehen.

Aus dieser ersten Hauptkomponentenanalyse des Gesamtdatensatzes ergaben sich folgende

Gruppierungen:

Haupt komponente 1: Personlichkeidt

Die erste Hauptkomponente schlieRt 30 Prozent der genannten Konstrukte (Eigenwert 51.37) ein.
Gruppieren lassen sich hier Konstrukte wie ,menschlich - robotermaRig” (Ko20, 0.94), ,,echt - nicht
echt” (Ko16, 0.94) und ,wie ein Freund - kein Charakter” (Ko61, 0.61). AuRerdem laden ,eigene
Meinung - programmiert”, ,freundschaftlich - feindschaftlich®, , unberechenbar - einprogrammiert®,
,vertraulich - unvertraulich” und ,hilfsbereit - eigensinnig” (Ko 75-Ko78; Ko 87) jeweils sehr hoch (0.96
bzw. 0.93). Zusammengefasst werden diese Aussagen unter dem Stichwort ,,Personlichkeit”, da diese
Charakter und Wesen eines Individuums beschreiben. Ambivalent bleiben die Bewertungen der
Konstruktpaare ,,schlau - dumm® (z. B. Ko132) und ,intelligent - nicht intelligent”, die in der ersten
Hauptkomponente sehr gegensatzlich bzw. gar nicht laden, wahrend z. B. Ko132 mit einem Wert von -
0.96 extrem hoch ladt. Dies lasst sich auf die unterschiedlichen Perspektiven auf die den Robotern
zugeschriebene Intelligenz, die bereits in den Interviews auffielen, zuriickfihren und vor allem durch
die Nennung des Konstrukts in verschiedenen Kontexten erklaren. Hinsichtlich der Aktivitaten wird
deutlich, dass in der ersten Hauptkomponente die Aktivitat ,Brettspiele spielen” leicht dominiert: 25
Konstrukte waren darauf bezogen (insgesamt 56 dazu erhoben), wahrend sich 23 zum Bauen
(insgesamt 60 erhoben) und 18 zur Aktivitdt ,FuBball“ (insgesamt 57 erhoben) in dieser

Hauptkomponente finden.

Haupt komponente 2: Gro6Re und Adaquatheit f
In der zweiten Hauptkomponente sind 25 Prozent der Konstrukte enthalten (Eigenwert 42.54). Es fallt
auf, dass fir diese das vielfach und in Bezug auf alle Aktivitidten genannte Konstruktpaar ,klein - groR“*
hohe Ladungen enthélt. Daneben sind Konstrukte wie ,stabil - unstabil“ (Ko101, 0.87), ,beweglich -
unbeweglich” (Ko100, 0.86) und vereinzelt ,kann greifen - kann nicht greifen” (Ko71, 0.81), , kann
stolRen - nicht so kraftig” (Ko148, 0.95) und ,kann gut im Tor sein - kann nicht gut im Tor sein“ (Ko53,
0.88) fiir die zweite Hauptkomponente relevant. Diese Nennungen sind sehr heterogen, aber referieren
jeweils auf die einbezogenen Aktivitaten. Dementsprechend wird diese Hauptkomponente mit , GroRe

und Adaquatheit fir die Aktivitaten” benannt.

Haupt komponente 3: Vorhandene Korperteile

Die dritte Hauptkomponente deckt 21 Prozent der Konstruktpaare ab, der Eigenwert belduft sich auf

35 Aufgrund der Mehrfachnennungen wird die Konstruktzahl fiir diese Konstruktpaare nicht angegeben.
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36.79. Dabei laden die Konstrukte , hat Beine - hat Rader” (Ko12), ,hat Hande - hat keine Hande”
(Ko38), ,kann greifen - kann nichts nehmen” bzw. ,kann nicht greifen” (z. B. Ko40), ,Hat Arme - Hat
keine Arme“ (Ko154), ,wie ein Fahrzeug - kann nicht fahren” (Ko174) und , hat Beine - rollt“ (Ko135) in
dieser Hauptkomponente besonders hoch (>0.9). Diesen Aussagen ist gemeinsam, dass sie sich auf die
Einordnung als Fahrzeug sowie auf das Vorhandensein konkreter Kérperteile beziehen. Die dritte

Hauptkomponente beschreibt somit vorhandene Korperteile und eine Einordnung als Fahrzeug.

4. Hauptkomponente: Beweglichkeit und Gehf
In der vierten Hauptkomponente finden sich 16 Prozent der Konstruktpaare (Eigenwert 26.99). Die
hochsten Ladungen im Bereich von 0.8 bis 0.91 ergeben sich fiir die Nennungen ,starr - nicht starr”
(Ko54) und ,gut im Laufen - schlecht im Laufen” (Ko82), ,kann laufen - kann nicht laufen” (Ko106),
,kann gehen - kann nicht gehen” (Ko112) sowie , beweglich - unbeweglich”, die mehrfach auftaucht.
Vertreten sind Nennungen, die im Kontext mit allen einbezogenen Aktivitdten erhoben wurden. Die in
dieser Hauptkomponente gefassten Konstrukte beschéaftigen sich thematisch mit der Mobilitat der
Roboter bzw. menschlichen Akteure. Zusammenfassen lassen sich die Konstruktpaare, die die

Hauptkategorie umfasst, daher unter dem Begriff ,Beweglichkeit und Gehfahigkeit”.

6.3.3 Heterogenitat der Elemente anhand ihrer Korrelation

Die Korrelationsmatrix (Abb. 18) fiir die einbezogenen Elemente zeigt, dass diese sehr unterschiedlich
bewertet wurden. Dies entspricht dem Anspruch, eine heterogene Auswahl einzuschliefen (Kap.
4.2.1). Die geringste Korrelation besteht zwischen dem menschlichen Akteur ein:e Freund:in und dem
dinglich gestalteten Spielezugroboter Cozmo. Hoher korrelieren die Elemente Little Sophia und NAO
mit einem Wert von 0.66, was sich dadurch erklaren lasst, dass es sich jeweils um humanoid gestaltete

Roboter handelt. Dies gilt auch fiir Moxie, hier besteht zu Little Sophia eine Korrelation von 0.56.

Abbi 11d8u n g

Korrelationsmatrix der Elemente

(1) Einze (2) Cozmo (3)Lio (4)Littl (5) Moxie (6) NAO

(1) Ein:e 1 -0.21 0.09 0.22 -0.14 0.35

(2) Cozmo -0.21 1 0.31 0.32 0.56 0.17

(3) Lio  0.09 0.31 1 0.26 0.35 0.48

(4) Lttt 0.22 0.32 0.26 1 0.56 0.66

(5) Moxie  -0.14 0.56 0.35 0.56 1 0.37
(6) NAO  0.35 0.17 0.48 0.66 0.37 1

6.3.4 Relationen der Elemente in der Biplot-Grafik

Abbildung 19 zeigt die Biplot-Grafik, die sich aus dem Gesamtdatensatz ergibt.®

36 Dabei dient die Abbildung des Biplots dazu, einen Bezug zu dieser grafischen Darstellung herzustellen. Der
Fokus liegt hier auf der Position der Elemente sowie ihrer Relation, sodass die Lesbarkeit der einzelnen
Konstruktpaare vernachlassigt werden darf. Markierungen in der Grafik veranschaulichen die Winkel, die diese
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Abbi [1d9u n g

Biplot-Grafik fiir den Gesamtdatensatz
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Anmerkung: Blau eingezeichnet sind die Winkel, die die einzelnen Elemente mit dem Nullpunkt verbinden

Anhand des Biplots lassen sich durch Nahe, Verortung in Quadranten und die GroRRe der Winkel, die

die Elemente mit dem Nullpunkt bilden, verschiedene Aussagen {iber die Ahnlichkeit bzw. die

Gegensatzlichkeit zwischen verschiedenen Elementen treffen (Kap. 4.1.4). Die Verteilung der Elemente

jeweils mit dem Nullpunkt bilden. Wesentliche Konstruktpaare werden im Flietext genannt; die Grafik in
OriginalgréRe ist im Anhang enthalten (Anhang 21). Anhang 22 verdeutlicht dartiber hinaus die Positionen der

Elemente nach Quadranten.
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Uber alle Quadranten des Biplots spiegelt die Heterogenitat der Elemente wider, die bereits bei deren
Auswahl angestrebt wurde (Kap. 4.2.1). Dies deutet daraufhin, dass die befragten Kinder die Elemente
insgesamt differenziert bewerteten. Im Biplot zeigt sich, dass das Element ein:e Freund:in, positioniert
am linken Rand der Grafik, am eindeutigsten bewertet wurde und NAO, nahe am Nullpunkt liegend,
am wenigsten eindeutig, wahrend die anderen Elemente jeweils mittig zwischen Nullpunkt und
Konstruktpol liegen. Die weitere Einordnung der Positionen und Relationen der Elemente erfolgt im

Folgenden anhand der einzelnen Elemente in alphabetischer Reihenfolge.

Coz mo

Cozmo liegt im ersten Quadranten des Biplots. Auf Hohe des Elements stehen zundchst die Konstrukte
,,S feindschaftlich” (Ko 76), ,,S nicht lustig” (Ko 96), ,,B unsozial“(Ko59) und ,,B klein“ (z. B. Ko6, 19, 52).
Die Tatsache, dass Cozmo mittig zwischen dem Nullpunkt und den Konstruktpolen positioniert ist,
relativiert eine eindeutige Zuordnung zu bestimmten Konstrukten, da dies bedeutet, dass die
Gesamtbewertung nicht sehr eindeutig war. Es fallt auf, dass Cozmo generell dariiber bewertet wurde,
Dinge nicht zu kénnen, z. B. steht das Konstrukt , kann nicht greifen” (z. B. Ko127, 155) wiederholt in
dessen Nahe. Die eindeutige Verortung der Elemente Cozmo und Lio im selben Quadranten signalisiert,
dass diese durch dhnliche Ausprdagungen der beiden Hauptfaktoren beschrieben werden. lhnen ist
gemeinsam, dass sie beide nicht humanoid gestaltet und mit einem Greifarm ausgestattet sind (Kap.
4.2.1). Dies spiegelt sich in den Konstrukten, in deren Nadhe die beiden Elemente verortet sind, wider:
Zwischen den Positionen der beiden tauchen mehrfach Aussagen wie ,keine Arme” (Ko111, Ko154,
Ko); ,keine Hande" (Ko18, 38, 92), , keine Beine” (Ko12, 34, 83, 135, 149, 161) und die Beschreibungen
,wie ein Fahrzeug” (Ko174) und , kann rollen” (Ko150) auf. Gegenliber von Cozmo liegt das Element
NAO. Dieses Verhaltnis deutet auf einen Gegensatz hin, der in diesem Fall vor allem in der humanoiden
Gestaltung, ausgedriickt Gber Konstrukte, die sich auf Beine beziehen, und die Fahigkeit, beim FulZball
zu schieen oder zu passen, besteht. Ein stumpfer Winkel besteht auch zu dem Element ein:e Freund:in.

Diese Lage weist auf eine Gegensatzlichkeit hin und wird im Folgenden naher erldutert.
Eine: (iFreund

Das Element ein:e Freund:in, verortet im zweiten Quadranten, wurde, wie bereits heruasgestellt, am
eindeutigsten bewertet. Konstrukte, die sich in der Ndhe des Elements finden sind z. B. ,,F beweglich”
(Ko84;100; 152), ,,S kann denken” (Ko107)., ,F vielseitig” (Ko56), ,,F echt” (Ko16), ,,S menschlich” (Ko20)
und ,F eigene Leistung” (Ko64). In direkter Ndhe des Elements dominieren somit Zuschreibungen aus
den Bereichen FulRball und Brettspiele. Im geringsten Abstand zu ein:e Freund:in befindet sich NAO, der

Winkel zwischen den beiden und dem Nullpunkt betragt in etwa 45° und deutet damit auf eine
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Ahnlichkeit dieser Elemente hin. Die Elemente Cozmo und Moxie liegen im Biplot gegeniiber von ein:e
Freund:in, und wurden somit gegensatzlich dazu bewertet. Der Winkel zwischen Nullpunkt, ein:e
Freund:in und diesen ist jeweils ein stumpfer, was auf die Gegensatzlichkeit hinweist. Zu Lio und Little
Sophia wird keine Relation ersichtlich, der Winkel zwischen dem Element ein:e Freund:in und diesen ist

jeweils etwas groRer als 90°.

Lio

Im Biplot, der sich aus dem Gesamtdatensatz ergibt, liegt Lio im zweiten Quadranten. In direkter Nahe
des Elements sind die Konstrukte ,,B nicht gut kontrollieren” (Ko5) und ,,F rollt” (Ko135) angeordnet. Es
fallt auf, dass im Umfeld Konstrukte, die Lio als Fahrzeug beschreiben, wie sie auch die dritte
Hauptkomponente gruppiert, vertreten sind. Darlber hinaus ist die Nahe zu Cozmo, auf die bereits
eingegangen wurde, relevant. Als sehr gegensatzlich werden Little Sophia und Lio wahrgenommen, was
daran deutlich wird, dass sie sich im Biplot gegeniber liegen und somit durch gegensatzliche
Konstruktpole charakterisiert wurden. Dabei liegt Little Sophia nahe der Konstruktpole, die
Eigenschaften wie ,klein” oder , hat Arme” benennen, wahrend Lio bei Zuschreibungen wie ,rollt” und

,8roR“ in Bezug auf verschiedene Aktivitaten positioniert ist. Zu den weiteren Elementen wird keine

eindeutige Relation sichtbar.
Litle Sophia

Little Sophia befindet sich in Biplot G in Quadrant Ill, an der Grenze zu Quadrant IV. Die Entfernung zum
Nullpunkt zeigt, dass dieses Element nicht eindeutig bewertet wurde. Konstrukte, die der Position am
nachsten stehen, sind: ,F klein” (z. B. Ko15,25,67,102,133 oder 166), ,,B blass“ (Ko130), ,,B freundlich”
(Ko131), ,,B macht es einfach” (Ko124) und ,,F kann hinfallen” (Ko17). Bei NAO und Little Sophia handelt
es sich um diejenigen Elemente, die sich in der Grafik am nachsten sind. Diese rdumliche Nahe, wie
auch der spitze Winkel, deuten auf eine groRe Ahnlichkeit hin. Die Position stimmt mit der im Vergleich
zu den anderen Elementen hohen Korrelation der beiden (Kap. 6.3.3) Gberein. Verortet sind beide in
dem Bereich, der Konstruktpaare aus den Hautpkomponenten zwei und drei enthdlt und sie

dementsprechend vor allem Gber ihre GroRRe sowie vorhandene Korperteile beschreibt.
Mo xi e

Moxie ist fir den Biplot, der aus den Gesamtdaten hervorgeht, als einziges Element im vierten
Quadranten verortet. Wesentliche Konstrukte in der Ndhe dieser Position sind ,,B unecht” (Ko144), ,,B
eigensinnig” (Ko87), ,,F schwierig FuBball zu spielen” (Ko151) und ,,B kann reden” (Ko91). Damit wird
Moxie hinsichtlich sehr verschiedener Aspekte charakterisiert. Gleichzeitig fillt die mehrfache
Zuordnung von Konstrukten, die das Schlagwort ,programmiert” enthalten (Ko75, 77, 90) auf. Der

Abstand zu den anderen Elementen weist daraufhin, dass diese sich von Moxie unterscheiden. Die
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Elemente, die am nachsten bei Moxie liegen, sind Cozmo und Little Sophia, diese wurden somit als am

dhnlichsten bewertet. Die Gegensatzlichkeit zum Element ein:e Freund:in wurde bereits erlautert.
NAO

NAO findet sich im dritten Quadranten und ist insgesamt, nahe am Nullpunkt liegend, am wenigsten
eindeutig bewertet worden. Die genannten Konstrukte, die im Biplot in der Ndhe des Elements stehen,
sind: ,,B komisches Gesicht” (Ko50), ,F leicht zu passen” (Ko99), ,B langsam“ (Ko175, 41), ,F kann
schieRen” (z. B. Ko13, 169), ,,S schnell“ (z. B. Ko118, 164) und ,,F hat Beine” (z. B. Ko12, 34). In Bezug
auf NAO fallen die beschriebene rdumliche Ndhe und die groRe Ahnlichkeit zu ein:e Freund:in und zu
Little Sophia auf. Aufgrund des stumpfen Winkels und der Anordnung in zwei gegeniiberliegenden
Quadranten wird deutlich, dass Cozmo und NAO eher gegensatzlich bewertet wurden. Zu den weiteren

Elementen wird aus dem Biplot keine Relation ersichtlich.

Auf Basis der Perspektive aller befragten Kinder zeigt sich, dass inhaltlich sinnvolle Konstruktpaare
erhoben wurden. Aus der Betrachtung des Biplot G ergab sich in Bezug auf die Elemente vor allem
Folgendes: Als dhnlich bewertet wurden Lio und Cozmo, wie auch NAO und Little Sophia. Dagegen
wurden ein:e Freundin und Cozmo beziehungsweise Moxie und Lio versus Little Sophia als eher
gegensatzlich wahrgenommen. Bedeutsam erschienen zunéachst die Gestalt sowie die Eignung fiir die
einzelnen Aktivitdten oder bestimmte bendtigte Fahigkeiten. Es zeigt sich, dass die Bewertungen der

Konstrukte nicht dazu fiihrten, dass einzelne Aktivitdten bestimmte Bereiche des Biplots dominieren.

6.4 Differenzierung nach den einzelnen Aktivitaten

Um die Rolle der verschiedenen Aktivitdten fiur die Perspektive auf Interaktionen mit sozialen Robotern
zu beschreiben, werden die in Zusammenhang mit den Aktivititen erhobenen Konstrukte und
Bewertungen zusatzlich anhand separater Biplot-Grafiken analysiert. Hierzu wurde fiir jede Aktivitat
eine Clusteranalyse der Konstrukte durchgefiihrt.” Aus den dabei entstehenden Neuanordnungen
dieser drei Datensatze wurde fiir jede Aktivitat eine Biplot-Grafik ausgegeben und beschrieben. Diese
drei verschiedenen Biplots sind in Anhang 23-28 zu sehen, auch die Beschreibung jedes einzelnen

Biplots ist der Arbeit beigefligt (Anhang 29).

37 Fur den Datensatz mit den Konstrukten zu ,,Brettspiele spielen” erschien ca. die Hilfte der Konstruktpaare
weder im neugeordneten Datensatz noch im Biplot, wahrend die anderen Konstruktpaare doppelt vorkamen.
Da die vorangehende Clusteranalyse in diesem Fall nur dazu fiihrt, dass die Anordnung der Elemente im Biplot
gedreht wird, wird fur Biplot S auf diesen Schritt verzichtet.
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Flr eine gezielte Betrachtung der kindlichen Perspektive auf Interaktionen beim gemeinsamen Bauen
wurden die Konstrukte, die in Zusammenhang mit dieser Aktivitdt entstanden, extrahiert und
gesondert ausgewertet. Die Biplot-Grafik, die aus diesen Konstrukten hervorgeht (Biplot B), zeigt
zunachst drei Gruppierungen. Das Element ein:e Freund:in steht dabei vereinzelt am linken Rand der
Grafik, wodurch unter anderem die eindeutige Bewertung angezeigt wird. NAO und Lio sind durch
einen spitzen Winkel und die rdumliche Nahe gemeinsam im unteren Teil der Grafik positioniert, dies
deutet auf eine Ahnlichkeit zwischen beiden hin. Lio wurde nach ein:e Freund:in am eindeutigsten
eingeordnet, NAO am uneindeutigsten. Dagegen sind die Elemente Moxie, Little Sophia und Cozmo im
oberen Bereich der Grafik jeweils in einem spitzen Winkel zueinander angeordnet. Deutlich sichtbar ist

auch ein 180° Winkel zwischen Lio und Little Sophia, welcher einen eindeutigen Gegensatz signalisiert.

Der Biplot zu Interaktionen beim Fullballspielen (Biplot F) zeigt, darin sind kaum Elemente gruppiert.
Vielmehr sind deutliche Gegensatzlichkeiten zu erkennen. Einander direkt gegeniber liegen ein:e
Freund:in und Moxie sowie Lio und Little Sophia, die jeweils als gegensatzlich bewertet wurden. Am

nachsten beieinander positioniert sind Cozmo und Moxie.

Der Biplot zur Aktivitat , Brettspiele spielen” (Biplot S) zeigt im Wesentlichen drei Richtungen, in denen
die Elemente angeordnet sind. In der oberen Halfte ergibt sich durch mehrere spitze Winkel eine
Gruppierung aus NAO, Little Sophia und Lio. In Quadrant IV befinden sich Moxie und Cozmo. Ein:e
Freund:in ist im dritten Quadranten positioniert und steht dort vereinzelt. Der Winkel, der das Element
Uber den Nullpunkt mit den nachsten beiden Elementen verbindet, ist etwas grofRer als 90°. Die

Elemente Cozmo und ein:e Freund:in wurden viel eindeutiger bewertet als die anderen.

Im Rahmen der Diskussion werden die entstandenen Biplots, die hier beschrieben wurden,

interpretiert und verglichen (Kap. 7).

6.5 Erkenntnisse aus den Anschlussfragen

Auf die Frage, was den Kindern an anderen Aktivitdten, die man gemeinsam mit einem Roboter machen
konnte, einfallen wiirde, nannten alle Kinder bis auf zwei (K1m, K5m) verschiedene Gedanken, sodass
30 Nennungen und 20 verschiedene Aspekte festgehalten werden konnten (Anhang 9). Darunter
vertreten waren Aufgaben, fiir die spezielle Industrieroboter konzipiert werden, wie beispielsweise der
Einsatz auf einer Baustelle, z. B. als Drohne (K7m) oder Roboter, die in einer Fabrik die Deckel
verschlieRen oder Sachen aufkleben (K11w). Auch Serviceroboter wurden mit den AuRerungen ,als
Diener” (Kéw), kochen (K8w, K10w), Putzen oder aufraumen (K10w), Gartenarbeit (K10w) oder einem
Einsatz im Restaurant (K4m) angesprochen. Des Weiteren wurden Lernroboter mit den Fahigkeiten,
jemandem etwas beizubringen (K6w) oder beim Hausaufgaben machen zu unterstiitzen(K9w) von den

70



Kindern benannt. Auch auf einen Roboterhund, mit dem man Gassi gehen kénne (K11w) sowie auf
Spielzeug- und Unterhaltungsroboter fiir die Aktivitdten Tanzen (K2m, K10w), Rausgehen (K2m, K4m,
K8w) oder Spazieren (K8w) und das Spielen wurde von den Kindern eingegangen. Zum Spielen
duRerten sich die Kinder allgemein (z. B. K2m) und spezifisch: ,,Mit menschlichen Robotern kénnte man
vielleicht Puppen spielen oder Playmobil, weil sie ja so klein sind, wenn sie vielleicht nicht dumm sind“
(K12w). Genannt wurde auch das Computerspielen als Tatigkeit (K4m). Schliel3lich gab es mehrere
Nennungen zu sozialen Robotern, die den Aspekt der Gesellschaft oder der Kommunikation in den
Vordergrund stellen. So hieR es z. B.: ,wenn man vielleicht traurig ist kann man mit ihm reden” (K3m)
oder man kénne mit einem Roboter ,einfach mal reden also wenn man Langeweile hat” (K8w) und
,wenn einer redet, kann man sich mit ihm unterhalten und wenn einen was bedriickt, ihm das erzdhlen

und vielleicht kann er einen dann trésten” (K12w).

Auf die Frage, inwiefern sie sich wirklich vorstellen kdnnten, eine der einbezogenen Aktivitaten mit
einem Roboter auszufiihren, antworteten die Kinder unterschiedlich: Fiunf der zwolf Befragten
entschieden sich fiir ein eindeutiges Ja, wahrend die anderen Einflussfaktoren, von denen dies fir sie
abhdngt, nannten oder zwischen den Aktivitaten differenzierten. Durch diese Begriindungen
entstanden weitere Einblicke in die Perspektive auf Interaktionen mit Robotern: Der Umstand, dass es
nur, wenn eigene Freund:innen nicht verfiligbar sind, interessant ware, mit einem Roboter zu spielen,
wurde mehrfach angefiihrt (K5m, Kéw & K7m). Dazu sagten die Kinder: ,also natirlich wirde ich den
Freund jetzt bevorzugen” (K5m), oder ,aber ich wiirde viel lieber was mit meinen Freunden bauen -
das [gemeinsam mit einem Roboter bauen] vielleicht, wenn die im Urlaub sind“ (K7m). AuRerdem
wurden der technische Fortschritt und die Entwicklung besser geeigneter Roboter in Zukunft
mitbedacht (K7m) und eine mogliche Abhangigkeit der Roboter von einer Energieversorgung o.a.
einbezogen: ,aber es gibt auch Sachen, die man selber machen sollte, weil man braucht auch Strom
und muss ihn laden” (K10w). Explizit zur Sprache kam mehrfach die Aktivitdt Brettspiele spielen
(K5,6,9,12), Kéw fiihrte dazu aus: ,ich kdnnte mir vorstellen, mit einem Roboter, der dafiir gemacht
ware, Brettspiele zu spielen.” Das sei , erstens praktisch, weil du keine zweite Person brauchst, zweitens
vielleicht kénnte man den Schwierigkeitsgrad einstellen und drittens kdnnte man um jede Zeit spielen,

weil ein Roboter hat keine Gefiihle, zum Beispiel, dass er sagt “Ich bin mide™.

Am Ende der Interviews ordneten die befragten Kinder die Aktivitdten Fullball spielen, etwas bauen
und Brettspiele spielen danach, was sie am liebsten mit einem Roboter machen wiirden. Insgesamt
wirden die Kinder nach der Auseinandersetzung mit der Thematik im Rahmen der RG Erhebung am

liebsten Brettspiele spielen, am wenigsten wiirden sie das FuRRballspielen favorisieren.
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7. Ergebnisdiskussion und-interpretation

Die entstandenen Hauptkomponenten (Kap. 6.3.2) sowie die Kategorien der Inhaltsanalyse (Kap. 6.3.1)
dienen der Beantwortung der Frage nach der kindlichen Perspektive auf Interaktionen mit sozialen
Robotern. Anhand einer Gegenliberstellung beider Analysen zeigen sich semantische Zusammenhange
zwischen den genannten Antworten. Wesentlich flr die Diskussion sind zudem die erhaltenen Biplot-
Grafiken und die daran sichtbaren Relationen zwischen den Elementen, welche zunachst auf Basis der
Beschreibungen der Biplots (Kap. 6.3.4, Anhang 29) verglichen werden. Auch die aus den
Anschlussfragen erhaltenen Antworten (Kap. 6.5) werden auf die Forschungsfrage hin betrachtet.
Anhand der Aspekte des dargestellten theoretischen Hintergrunds (Kap. 2) werden anschlieBend die
verschiedenen dargestellten Erkenntnisse (iber die kindliche Perspektive auf Interaktionen mit sozialen
Robotern interpretiert und diskutiert. Dariiber hinaus werden Limitationen der vorliegenden Arbeit

dargestellt sowie die Gltekriterien (Kap. 4.1.5) darauf angewendet.

7.1 Zusammenhang der unterschiedlichen Ergebnisse

Semant sche Aspekt e deHa ukpitnkdol mpcohneenn tReenr supnedk tKvaet:e g o |
Il nhaltsanal yse

Die Gegenliberstellung der Ergebnisse der Inhaltsanalyse und der Hauptkomponentenanalyse zeigt,
welche inhaltlichen Aspekte in beiden Auswertungsverfahren wesentlich waren. Der semantische
Bezug zwischen den Hauptkomponenten und den inhaltlichen Kategorien wird in Abbildung 20

verdeutlicht und nachfolgend beschrieben.

Abbi [2d0u n g

Semantischer Zusammenhang zwischen entstandenen Hauptkomponenten und Kategorien

Hauptkategorien Hauptkomponenten

* Aussehen und Anatomie

* Beweglichkeit und Mobilitat

* Emotionen, Humor

« Individualitit und Charakter "= 1: Persénlichkeit

* Intelligenz _7"» 2: GroRe und Adaquatheit fiir die

* Kraft und Belastbarkeit / Aktivitdten
* Menschlichkeit und Echtheit * 3: Vorhandene Koérperteile und
Einordnung als Fahrzeug

* Soziale Interaktion ) ] L
- Sonstiges * 4:Beweglichkeit und Gehfahigkeit

* spezifische Fahigkeiten Bauen

* spezifische Fahigkeiten FulRball
spielen

* Tempo
* Verbale Kommunikation
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Ein semantischer Zusammenhang mit der ersten Hauptkomponente, dem Bereich Persdnlichkeit, in der
Beschreibungen des Charakters und Wesens eines Individuums zusammengefasst wurden, besteht fur
K3: ,Emotionen, Humor”, K4: ,Individualitat und Charakter”, K7: ,,Menschlichkeit und Echtheit” und K8:
,Soziale Interaktion”. GréRe sowie konkret auf die Aktivitdten bezogene Kompetenzen (H2) sind in K1:
»Aussehen und Anatomie”, K10: ,spezifische Fahigkeiten Bauen” und K11: ,spezifische Fahigkeiten
FuRball spielen” gruppiert. Die dritte Hauptkomponente umfasst vorhandene Korperteile und
Eigenschaften, die Fahrzeugen zugeschrieben werden. Dies liberschneidet sich mit K1: ,Aussehen und
Anatomie” und K2: ,Beweglichkeit und Mobilitdt”. Die vierte Hauptkomponente, beschrieben als

Beweglichkeit und Gehfahigkeit, entspricht semantisch K2: ,Beweglichkeit und Mobilitat”.

Beschreibung und Vergleich aller Biplots

Die Gegeniberstellung aller Biplots (Anhang 21-28) zeigt Gemeinsamkeiten und Unterschiede der
spezifischen Perspektive auf die Interaktion bezliglich der verschiedenen Aktivitdten. Zunachst fallt auf,
dass in allen entstandenen Biplots in einer Halfte der Grafik die Elemente ein:e Freund:in, NAO und
Little Sophia und in der anderen Halfte Cozmo, Lio und Moxie angeordnet sind. Innerhalb der Halften
variieren Reihenfolge und N&he. Zurickfiihren ldsst sich diese Verteilung darauf, dass die befragten
Kinder humanoide Elemente anders als dinglich gestaltete einstuften. Die Anordnung der Elemente fir
die Aktivitat Fullball (Biplot F) entspricht hinsichtlich der Reihenfolge exakt der in Biplot G. Die
Positionen unterscheiden sich lediglich in Bezug auf die Quadranten und Auspragungen. Das Element
ein:e Freund:in wurde meistens am eindeutigsten bewertet, was sich durch den konkreten Bezug zu
diesem vertrauten Element und die Abgrenzung zu den anderen Elementen erkldren lasst. Ansonsten
variieren extreme Bewertungen fir die verschiedenen Aktivitaten, z. B. wurden in Biplot F im Vergleich
zum Biplot G des Gesamtdatensatzes sowohl Moxie als auch Cozmo eindeutiger bewertet. Wahrend in
Biplot F offensichtlich viele extreme Gegenséatze zwischen den Elementen bestehen (stumpfe Winkel),
fallen in Biplot S mehrere Beziehungen in Bezug auf die Ahnlichkeit (spitze Winkel) auf. Der spitze
Winkel, also eine Ahnlichkeit, zwischen Cozmo und Moxie findet sich in allen Biplot-Grafiken wieder,
ahnlich prasent ist der klare Gegensatz zwischen Lio und Little Sophia, der nur in Biplot S nicht

vorhanden ist.

Coz mo

In Bezug auf Cozmo fillt auf, dass das Element in allen Bereichen lberwiegend dariiber bewertet
wurde, Dinge nicht zu kdnnen. Die Bewertungen fiir das Element waren nicht sehr eindeutig, es ist
jeweils ungefahr auf der Halfte der Strecke vom Nullpunkt zum Rand der Grafik positioniert. Fiir die

Ill

einzelnen Aktivitaten , Bauen”, ,FuBball“ und ,Brettspiele spielen” wurde Cozmo ahnlich wie Moxie
bewertet. Dies lasst sich nicht auf das Design der Roboter zuriickfiihren, da Cozmo fahrzeugahnlich
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gestaltet ist, wahrend Moxie eine Figur ist. Der physische Aufbau beider ist unterschiedlich, allerdings
wurden sie jeweils als klein bewertet. Die wesentliche Gemeinsamkeit von Cozmo und Moxie liegt
darin, dass sie fur verschiedene Aktivitaten als ungeeignete Interaktionspartner:innen wahrgenommen
werden. Insbesondere die Unfahigkeit, etwas zu greifen oder zu einen Ball zu schieRen, war in der
vorliegenden Erhebung relevant. Aus dem Gesamtdatensatz an entstandenen Konstrukten ergibt sich
zudem eine dhnliche Einordnung fiir Lio und Cozmo, die im gleichen Quadranten verortet sind. Beide
wurden zur Reprdsentation dinglich gestalteter Roboter ausgewdhlt (Kap. 4.2.1). In Biplot G liegt
gegeniber von Cozmo das Element NAO, insgesamt wurden diese also als gegensatzlich eingestuft.
Dieser Kontrast besteht fiir jeden einzelnen erhaltenen Biplot, stets fallt der stumpfe Winkel zwischen
ihnen auf. Das Gleiche gilt fiir ein:e Freund:in und Cozmo, die bis auf die Aktivitat , Brettspiele spielen”
in den Biplot-Grafiken stets so angeordnet sind, dass die auf Basis der Bewertungen zugeschriebene
Gegensatzlichkeit deutlich wird. Sowohl ein:e Freund:in als auch NAO sind (eher) humanoide Elemente,
wahrend Cozmo nicht als humanoid wahrgenommen wird. Dies entspricht auch der Einordnung auf der
ABOT-Skala (Kap. 4.2.1, Abb. 9). Fur die Aktivitat ,Bauen” erfolgte die gegensatzliche Bewertung
anhand von Konstrukten, die sich auf Kommunikation wahrend der Aktivitat beziehen, wahrend in den
anderen Biplots stets eine Fahigkeit, die im Gegensatz bei Cozmo nicht vorhanden ist, ausschlaggebend

ist.
Ein: e Freund:in

Das Element ein:e Freund:in ist in keinem Biplot mit anderen Elementen gruppiert: In Biplot G sowie in
Biplot S liegt es alleine in einem Quadranten, bei den anderen Aktivitdten befindet sich jeweils ein
Element am anderen Ende des gleichen Quadranten. Erklaren lasst sich dies dadurch, dass es sich um
das einzige einbezogene menschliche Element handelt, wahrend den anderen gemein ist, dass diese
soziale Roboter sind. Es besteht in allen entstandenen Biplots eine groRe Entfernung zum Nullpunkt,
die bedeutet, dass das Element stets eindeutig bewertet wurde. Dies ist auf den konkreten Bezug zur
Lebenswelt der Kinder, der in diesem AusmaR nur fir das Element ein:e Freund:in besteht,
zurickzufihren. Wahrend die Befragten die einbezogenen Roboter teils im Rahmen der Erhebung das
erste Mal sahen, haben sie eine genaue Vorstellung davon, was ein:e Freund:in auszeichnet und bringen
Erfahrungen aus eigenen Freundschaften mit. Die Konstrukte, Gber die ein:e Freund:in eingeordnet
wurde, sind vor allem auf vorhandene Fahigkeiten, also die Addquatheit fir eine entsprechende

Interaktion und die Beweglichkeit und Menschlichkeit bezogen.
Lio

Das Element ist stets naher am Rand der Grafik als am Nullpunkt positioniert und somit insgesamt

ebenso wie ein:e Freund:in eindeutiger bewertet worden als die anderen Elemente. Die Ndhe zu diesen
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und Bewertungen, die auf Ahnlichkeiten hinweisen, variieren stark: In Biplot G ist Cozmo am nichsten
bei Lio angeordnet, was sich anhand der Auswahl der beiden als Beispiele fiir dinglich gestaltete
Roboter (Kap. 4.2.1) erklaren lasst. Dagegen befindet sich in Biplot B NAO sehr nah bei Lio, wahrend in
Biplot F eine eher neutrale Beziehung zu den nachstgelegenen Elementen ein:e Freund:in und Cozmo
(Abstand gegen 90°) besteht. In Biplot S ist Lio sehr nah bei Little Sophia angeordnet. Diese
unterschiedlichen Positionen zeigen, dass der Fokus entsprechend der einbezogenen Aktivitdten stark
variiert und dies insbesondere die Einschdtzungen zu Lio betrifft. Eine gegensatzliche Bewertung zu
Little Sophia bleibt fir alle Aktivitditen aulRer das Brettspiele spielen bestehen. Fir alle anderen
einbezogenen Aktivitdten nannten die Kinder das Konstruktpaar ,grof$ - klein®, dort ist Lio stets nahe
des Konstruktpols ,,groR” verortet. Ein Zusammenhang fiel besonders fiir Konstrukte, die in der

Inhaltsanalyse den Kategorien GroRRe, Greifen und Intelligenz zugeordnet wurden, auf.
Litle Sophia

Die geringe Entfernung zum Nullpunkt der Biplots zeigt, dass dieses Element nicht sehr eindeutig
bewertet wurde. Auf Hohe des Elements sind in Biplot F Aussagen zur GréRe und Fragilitat gruppiert,
wahrend fir die Aktivitat ,Brettspiele spielen” Konstruktpole, die fehlende Sympathie thematisieren,
der Position von Little Sophia am nachsten sind. Insgesamt variieren die dhnlich wie Little Sophia
bewerteten Elemente. Konstant bleibt, dass das Element fiir alle Biplot-Grafiken bis auf Biplot B in der

Ndhe von NAO positioniert ist und somit dhnlich bewertet wurde.

Dies entspricht der Vorauswahl (Kap. 4.2.1), in der beide als Beispiel fiir einen humanoid gestalteten
Roboter ausgewdhlt wurden und der hohen Korrelation der beiden (Kap. 6.3.3). Weiter wird die
gegensatzliche Bewertung zu Lio fiir alle Aktivitdten auRer das Brettspiele spielen deutlich. Fir Little
Sophia waren primdr Konstrukte relevant, die in der aus der Inhaltsanalyse hervorgegangenen
Kategorie ,Aussehen und Anatomie” enthalten sind. Der Fokus lag auf solchen, die GréRe und Gesicht

betreffen.
Mo xi e

Moxie erhielt insgesamt keine eindeutigen Bewertungen. Konstrukte in der Nahe des Elements
beziehen sich haufig auf die Echtheit und speziell in Biplot B und Biplot S auf die Unfahigkeit zu greifen
sowie die Unbeweglichkeit generell bzw. die Unfdhigkeit zu laufen (Biplot F). In drei der vier
entstandenen Biplots (G, F, B) liegt Moxie zwischen Cozmo und Little Sophia, wobei die Ahnlichkeit zu
Cozmo jeweils am groRten ist. Erklaren lasst sich diese Anordnung durch die Einordnung dieser
Elemente als Roboter, wobei speziell Moxie als eine Kombination humanoider und dinglicher Aspekte
beschrieben werden kann. Eine sehr gegensatzliche Bewertung erfolgte in Bezug auf das Element ein:e

Freund:in bei der Aktivitat ,,Fulball spielen”. Moxie wurde vor allem Uber solche Konstrukte, die in der
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‘

Inhaltsanalyse in den Kategorien ,Aussehen und Anatomie”, ,Beweglichkeit” sowie ,Echtheit”

gruppiert sind, charakterisiert.
NAO

NAO ist insgesamt am wenigsten eindeutig bewertet worden und liegt in jedem Biplot ndher am
Nullpunkt als am Rand der Grafik. Dies deutet daraufhin, dass die befragten Kinder keine klare
Vorstellung von diesem Roboter haben. In Biplot B besteht eine Nihe zu Lio. Die Ahnlichkeit, die die
Kinder diesen beiden Elementen zuschrieben, besteht im Wesentlichen in ihrer GroRe. Dagegen zeigt
sich in Biplot S eine sehr groBe Nihe und somit die Ahnlichkeit zu Little Sophia. Der Bereich, in dem
NAO im Biplot F liegt, enthalt Konstrukte zu den vorhandenen Beinen und der Fahigkeit, beim
FuRballspielen zu schiefen. Wesentliche aus der Inhaltsanalyse entstandene Kategorien sind
»Aussehen und Anatomie”, , Beweglichkeit” und ,,Greifen”. Die Nahe der Elemente ein:e Freund:in und
NAO in Biplot G deutet auf eine Ahnlichkeit zwischen diesen hin. Zuriickzufiihren ist diese Bewertung
vermutlich auf die humanoide Gestaltung NAOs und die Fahigkeit, als Roboter FuBball zu spielen. Diese
Aspekte sahen die Befragten zu Beginn der Erhebung im Video (Aldebaran, part of United Robotics
Group, 2018). Beide spiegeln sich in den Aussagen, welche in Biplot G bei NAO und eine Freund:in

gruppiert sind, wider.

Vertefende Einblicke anhand der Anschl ussf

Die erste Anschlussfrage nach weiteren Aktivitditen oder Ideen, was man mit einem Roboter
unternehmen kénne, nannten die Kinder zwanzig unterschiedliche Aktivitdten, die sie sich gemeinsam
mit einem Roboter vorstellen kdnnten (Anhang 9). Vertreten waren darunter sowohl solche, die den
Funktionen von Industrie- und Servicerobotern entsprechen, als auch Aufgaben im Bildungsbereich
sowie die reine Gesellschaft (ACs). In Bezug auf die Motivation, die einbezogenen Aktivitdaten wirklich
mit Robotern als Interaktionspartner zu erleben (Anschlussfrage 2, Anhang 10), zeigte sich eine groRe
Offenheit der Kinder. Besonders relevant war fiir diese Frage, dass der GroRteil der Kinder von sich aus
auf die Umstande und Bedingungen fiir eine mogliche Interaktion einging. Darunter wurde vor allem
der Umstand, ob ein menschlicher Freund als alternativer Interaktionspartner verfiigbar ware,
mehrfach betont. Die Antworten auf die Ordnungsaufgabe nach der favorisierten Aktivitat zur

Interaktion mit einem Roboter ergaben ein diverses Bild.
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7.2 Rolle der Aktivitaten

‘

Die kontextualisierenden Aktivitdten ,etwas Bauen®, ,FuBball spielen” und ,Brettspiele spielen, die
einbezogen wurden (Kap. 4.2.3), lenkten die Konstrukterhebung gezielt (Kap. 4.1). Dementsprechend
wird die Rolle der einbezogenen Aktivitaten hier diskutiert. Den groRten Einfluss hatten diese auf die
Konstrukte, die in der Inhaltsanalyse als ,spezifische Fahigkeiten” gruppiert wurden: Eine solche
Kategorie entstand in Bezug auf ,etwas Bauen” und ,Fullballspielen” und enthielt jeweils nur
Konstruktpaare, die in Zusammenhang mit der jeweiligen Aktivitdit erhoben wurden. Die in die
Kategorie ,Individualitdt und Charakter” eingeordneten Konstrukte wurden zum Grof3teil im Kontext
Brettspiele erhoben. Gleiches gilt flir die Kategorie , Intelligenz”. Dagegen dominieren die Kategorie

»Aussehen und Anatomie” Konstrukte, die in Bezug auf die verschiedenen Aktivitaten genannt wurden.

Erklarungsansatze finden sich in der Auswahl der einbezogenen Aktivitaten (Ka. 4.2.3; Anhang 4). Bei
der Wahl der Aktivitat ,,etwas Bauen” war relevant, dass es sich um eine Aktivitit, die optional allein
oder gemeinsam durchgefiihrt werden kann, handelt und dass einige Roboter wie Cozmo (Kap. 4.2.1)
bereits fahig sind, etwas zu bauen. Das Konstruktpaar ,gemeinsam - alleine” (Ko88), fiir das Little
Sophia als einziges Element ndher bei dem Pol ,alleine” eingeordnet wurde, zeigt, dass ein Kind diesen
Aspekt in Bezug auf das Bauen mitdachte. Interessant ist, dass Cozmo trotz des einbezogenen Videos,
dass den Roboter beim Bauen zeigt, als ungeeignet fiir diese Aktivitat bewertet wurde. NAO wurde fir
Fahigkeiten in Zusammenhang mit dem Bauen liberwiegend als kompetent bewertet. Um Brettspiele
zu spielen, wird ein:e Mitspieler:in benotigt. Dies griff Kéw in einer ausfihrlichen Antwort auf die
zweite Anschlussfrage auf, indem die Befragte auf die fremdbestimmte Verfiigbarkeit und Motivation
eines Roboters in Abgrenzung zu einer Person einging. Weiter sind fiir Brettspiele wie Schach und
Mensch drgere dich nicht Denk- und Merkfahigkeiten sowie Strategie, die in die genannten
Konstruktpaare eingingen, notwendig. FuBball wurde als Beispiel flr eine sportliche Betatigung, die
ein:e Interaktionspartner:in erfordert, einbezogen. Dementsprechend entstanden Unterkategorien wie

l

,Sportlichkeit und Ausdauer”, ,,schieRen und passen” sowie ,Torwartaufgaben”.

Die entstandenen Biplots zeigen, dass Ahnlichkeiten und Gegensitze sowie der Fokus der Kinder je
nach Aktivitit variieren. Ahnliches gilt fiir Anschlussfrage 3: In der Ordnungsaufgabe ergab sich mit
hochstens vier Doppelungen der Rangfolge eine heterogene Verteilung der Reihenfolge (Anhang 11),
was der Interpretation der entstandenen Biplots (Kap. 7.1) wie auch der in der Vorauswahl
angestrebten Breite an beliebten Aktivitdten (Kap. 4.2.3) entspricht. In der Untersuchung hat sich
gezeigt, dass die drei Aktivitaten dazu fUhrten, dass verschiedene Aspekte, die die Interaktion mit
sozialen Robotern betreffen, einbezogen werden konnten. Es ware moglich gewesen, eine Aktivitat

mehr in den Fokus zu nehmen oder den Schwerpunkt auf andere Aktivitaten zu legen.
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7.3 Ruckbezug der Ergebnisse auf den theoretischen Hintergrund

Entsprechend des Aufbaus des Theorieteils erfolgen nun die weitere Interpretation und Diskussion:
Zunachst werden die Ergebnisse in Bezug auf die Aspekte zu sozialen Robotern in Abgrenzung zu
Robotern generell betrachtet. Diese werden hinsichtlich der bestehenden Kenntnisse zu Mensch-
Roboter-Interaktionen eingeordnet und schlieflich werden die nachgewiesenen Menschlichen
Perspektiven und Phdanomene, die bei der Perspektive auf Roboter identifiziert wurden, auf die
vorliegenden Studie bezogen. Diskutiert wird auch, welche Aspekte fiir die Kinder im Fokus standen
und inwiefern in vorhandener Forschung relevante Bereiche in der vorliegenden Studie Beachtung
fanden oder nicht in den genannten Konstrukten auftauchen. Der Fokus liegt dabei stets auf dem

Bereich der Interaktion.
Soziale Roboter

Die Heterogenitat existierender Roboter (Kap. 2.1.1) wurde in der Erhebung nicht explizit thematisiert,
da der Fokus auf ausgewahlten sozialen Robotern lag. Innerhalb dieser Teilgruppe wurde allerdings auf
die Reprasentation verschiedener Arten von Robotern in der Auswahl der Elemente (Kap. 4.2.1)
geachtet. Die Korrelation der Elemente (Kap. 6.3.3) und die insgesamt diverse Bewertung im Rahmen
der Biplots ergaben, dass die Kinder diese Verschiedenheit der einbezogenen Elemente &hnlich
wahrnahmen, wie zuvor in der Begriindung der Auswahl dargestellt: Beispielsweise wurde die GroRe
als wesentlicher Unterschied zwischen Lio und Cozmo als zwei Vertretern dinglich gestalteter Roboter
benannt, wahrend die humanoide Gestaltung von Little Sophia und NAO bereits als dhnlich bewertet
wurde. Auch ein eingangs erwihnter Uberblick (iber verschiedene Roboter, in dem hinsichtlich der
Fortbewegung u.a. zwischen Roboterfahrzeugen und Laufrobotern differenziert wird (Spanner, 2019
Kap. 2.1.1), entspricht der Perspektive der Kinder, die in ihren Konstrukten darauf eingingen: Sowohl
die Hauptkomponenten, die die Einordnung als Fahrzeug und die Fahigkeit zu gehen thematisieren, als
auch die aus der Inhaltsanalyse hervorgegangene Kategorie ,,Beweglichkeit und Mobilitdt” zeigen dies.
Die Perspektive auf die Heterogenitdt existierender Roboter und verschiedene Moglichkeiten zur
Interaktion findet sich zudem in den Antworten der Kinder auf die erste Anschlussfrage wieder. Diese
ergab, dass ihnen die verschiedenen Aspekte und Funktionen existierender Gruppen von Robotern
bekannt sind. Dies wurde daran deutlich, dass ihre spontanen Aussagen verschiedene Arten von

Robotern einschlieRen.

Dartiber hinaus findet sich die Rolle verschiedener Roboter als Ergdnzung zum Menschen in den
Konstrukten in der Subkategorie ,Unterstiitzung” wieder. Aspekte, welche speziell soziale Roboter
ausmachen (Kap. 2.1.2), benannten die Kinder ebenfalls in der RG Erhebung. Dies wird an den mittels
der Inhaltsanalyse identifizierten Kategorien zu Emotionen und Humor, Individualitdt und Charakter

sowie verbaler Kommunikation und sozialer Interaktion deutlich. Die fur soziale Roboter wesentlichen
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Aspekte Autonomie und Soziales finden sich vor allem in der Subkategorie ,Selbststandigkeit” sowie
der Hauptkategorie ,verbale Kommunikation” wieder. Die PCA fiir den Gesamtdatensatz ergab hierzu
keine differenzierten Ergebnisse, entsprechende Konstruktpaare fallen in die erste Hauptkomponente
,Personlichkeit”. Die Erkenntnis, dass im Hinblick auf soziale Roboter fiir Entwickler:innen Funktionen
wie die Sprach- und Emotionserkennung im Vordergrund stehen, wahrend fiir Nutzer:innen die
Beziehungsebene ausschlaggebend ist (Schulze et al., 2022, Kap. 2.3.3), findet sich in den Ergebnissen
wieder: Die Kinder gingen nicht auf die Emotionserkennung, sondern auf entstehende Emotionen ein,
wie die in der Kategorie Emotionen und Humor bzw. in der ersten Hauptkomponente ,Persdnlichkeit”
enthaltenen Konstruktpaare zeigen. Dagegen waren die erwahnten Nennungen, die die

Beziehungsebene betreffen, zahlreich.

Gleiches gilt fur die im Theorieteil dargestellten Anwendungsbereiche (Kap. 2.1.3), die aufgrund der
vorgegebenen Kontexte in der RG Erhebung keine Erwdhnung fanden, in den Anschlussfragen dagegen
in freien AuBerungen der Kinder auftauchten. Dabei fillt auf, dass Pflegeroboter bei den befragten
Kindern noch kein prasentes Thema zu sein scheinen, wahrend z. B. Serviceroboter und Artificial

Companions Teil ihrer Lebenswelt oder Vorstellung sind.

Eine kritische Perspektive auf soziale Roboter (Kap. 2.1.4) zeigen einzelne Nennungen wie ,,ausspioniert
- uniberwacht” (Ko121) und ,vertraulich - unvertraulich” (Ko78). Erstere spiegelt sich nicht in der
Bewertung, in der das Kind alle Elemente eher bei ,uniiberwacht” einordnete, wider (K10w), wahrend
das Konstruktpaar ,vertraulich - unvertraulich” (Ko78) mit einer klaren Einordnung aller Roboter als
yunvertraulich” einherging (K7m). Andere Bedenken wurden nicht explizit geduert. Auch bestehen
gleichzeitig Einordnungen der Roboter als vertrauenswiirdig, sodass die Perspektive der befragten
Kinder insgesamt nicht als kritisch bezeichnet wird. Diese sehen die sozialen Roboter eher als
vertrauenswirdig an und sind sich teilweise darlber bewusst, dass diese menschengemacht sind und

das potenziell technische Uberwachung bedeuten kann.

Des Weiteren sind auch solche Eigenschaften, die speziell Artificial Companions (AC) ausmachen (Kap.
2.1.5), wie die individuelle Anpassung an menschliche Fahigkeiten und Bediirfnisse sowie eine standige
Verfligbarkeit und ein kooperatives und vertrauenswirdiges Auftreten, Teil der erhobenen
Perspektiven. Es wurden einige Konstrukte genannt, die auf eine Perspektive auf einbezogene Roboter
als ACs hinweisen. Insbesondere sind diese in der Kategorie ,Charakter” sowie im Bereich soziale
Interaktion, speziell unter Beziehung und Kooperation und Vertrauen, gruppiert. Auch die
Hauptkomponente ,Personlichkeit” vereint viele dieser fiir die Einordnung als AC relevanten
Nennungen. Der Aspekt, dass ACs als kompetent erlebt werden, ist Teil der entstandenen Konstrukte,
die vor allem Kompetenzen in Bezug auf die einbezogenen Aktivitdten benennen. Dies wird an den
Kategorien zu spezifischen Fahigkeiten sowie an der zweiten Hauptkomponente, die u.a. Konstrukte
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zur Adaquatheit fiir die Aktivitdten vereint, deutlich. Die Betrachtung der entstandenen Biplots zeigt,
dass die Elemente NAO, Little Sophia und Lio am nachsten an den Beschreibungen, die einer
Wahrnehmung als AC zugeordnet werden®, positioniert sind.>*® Cozmo wurde insgesamt iiber nicht
vorhandene Fahigkeiten beschrieben, somit wurde das Element nicht als kompetent eingeschatzt, was
im Widerspruch zur Definition eines AC steht. Auch in Bezug auf Lio gibt es keine Indizien fir eine
Einordnung als AC, da die Aspekte AuRerlichkeiten, GréRe und Fortbewegung ausschlaggebend fiir die
Lage im Biplot waren. Allerdings zeigt sich, dass insgesamt zu wenig Konstruktpaare, die einen
Zusammenhang mit der Definition von AC aufweisen, vorhanden sind, um eindeutige Aussagen (iber
die Perspektive der Kinder auf die Elemente als ACs zu treffen. Auch in der ersten Hauptkomponente
blieb die Abgrenzung zu anderen Aspekten, hinsichtlich der in der Inhaltsanalyse differenziert werden

konnte, uneindeutig.

Me n sRdboltretrer akMBhEen

Die Interaktion selbst sowie der Teilaspekt der Kommunikation (Kap. 2.2.1) finden sich in den
Konstrukten der Kinder wieder. Wesentlich sind in Hinblick darauf die Kategorien ,verbale
Kommunikation” sowie ,soziale Interaktion”. Auch die in Bezug auf die MRI herausgestellten
Interaktionsmodi (Lohse 2007, S. 22, Kap. 2.2.3) waren Teil der Nennungen: Die Bereiche Sprache,
Mobilitdt und das Aussehen, welches Erwartungen in Bezug auf Funktion, Personlichkeit und
Fahigkeiten des Roboters bedingt, stehen sowohl in den Hauptkomponenten als auch in den Kategorien
der Inhaltsanalyse im Fokus. Die erhobenen Konstrukte decken damit die Interaktionsmodi groRtenteils
ab. Nur vereinzelt erwdahnt wird die Korpersprache. Unbeachtet bleiben der Aspekt eines vorhandenen
Displays bei Lio und das digitale Gesicht bei Moxie und Cozmo, welche in den eingangs prasentierten
Videos (eindeutig auftauchen und mit zu den duRerlichen Aspekten, auf die insgesamt sehr dezidiert
eingegangen wurde, zahlen. Von den Arten der MRI findet die Kooperation als wesentliche Form der
Interaktion sozialer Roboter Erwdahnung. Deutlich wird dies an den entstandenen Konstrukten, die in
der Kategorie ,soziale Interaktion” unter ,Beziehung und Kooperation” bzw. ,Unterstiitzung”
eingeordnet wurden. In den Anschlussfragen wurden von den Kindern auch einige Beispiele fir
Interaktionen mit Robotern, die sich als Kollaboration einordnen lassen, genannt. Die wiederholte
Betonung in Anschlussfrage zwei, Roboter nur wirklich als Interaktionspartner zu wahlen, wenn

niemand anderes verfligbar ware, entspricht der oben erwahnten Erkenntnis, dass Kinder mehr SpaR

38 Basierend auf den in Kapitel 2.1.5 dargestellten Merkmalen.
39 Fin:e Freund:in ist per Definition nicht als Artificial Companion einzuordnen, dient aber als wichtiges
Vergleichselement hierfiir. Wenn eine groRe Ahnlichkeit zu ein:e Freund:in iber soziale Aspekte zustande kommt
und nicht auf einer humanoiden Gestaltung basiert, ist dies ein Indiz fiir die Wahrnehmung eines Roboters als
AC.
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an einer Interaktion hatten, wenn sie mit eine:r Freund:in interagierten, als mit einem Roboter,
wahrend ihnen die Gesellschaft eines Roboters mehr Freude bereitete als das Spielen alleine oder mit

unbelebten Objekten (van Straten et al., 2020).

Menschliche Perspektven auf Roboter

Ein Bezug besteht auch zu den eingangs erlduterten Erkenntnissen Giber menschliche Perspektiven auf
Roboter: Die entstandenen Konstrukte sind alle als kognitive Einstellungen (Kap. 2.3.1) einzuordnen,
da die Kinder Aussagen Uber ihre Gedanken zu den Unterschieden der Elemente trafen. Einzelne
Erwdhnungen zur sozialen Interaktion oder Emotionen lassen aullerdem auf affektive Einstellungen
schlieBen. Der Bezug zu mentalen Modellen wird an der Verschiedenheit der individuellen Konstrukte
und der Einzeldatensatze deutlich. Diese zeigen die Einzigartigkeit der den entstandenen Einordnungen

zugrunde liegenden mentalen Modelle.

Beobachten lasst sich bezliglich des Media Equation Effekts, dass die Kinder die Roboter nie eindeutig
negativen Konstruktpolen wie ,bése” (Ko3) zuordneten. Der Media Equation Effekt, der z. B. besagt,
dass Roboter mit einem Namen und einem Anschein von Personlichkeit positive Reaktionen und
Sympathie auslosen, konnte eine Erklarung dafiir sein. Da die Fragestellung den Effekt nicht extra mit
einbezog und dazu keine weiteren Anhaltspunkte entstanden, kann liber diese Beobachtung hinaus
keine Aussage dazu getroffen werden. Die Namen der Elemente wurden in der Erhebung nicht entfernt,

d. h., dass diese potenziell einen Einfluss auf die persénlichen Konstrukte der Kinder hatten.

Deutlich wird, unter den Bewertungen in der vorliegenden Studie sind sowohl psychologische als auch
technologische Vorstellungen liber Roboter (Kap. 2.3.3) vertreten. Weiterfiihrend ware es moglich, die

Einzeldatensatze auf die Unterscheidung zwischen den Perspektiven hin zu betrachten.*

Ant hropomor phi smus und Einfuss der &aufBBerl.i

Die vorhandene Forschung zeigte, dass AuRerlichkeiten fiir die Perspektive auf soziale Roboter
wesentlich sind (Kap. 2.3.2). Der grofRe Anteil der Konstrukte, die sich auf die duBerliche Gestaltung

beziehen (K1 Aussehen und Anatomie, 32 Zuordnungen) bestdtigt diese Rolle der duRerlichen

4 Um dies zu analysieren kénnen alle Bewertungen dahingehend betrachtet werden. Bewertungen, die die
Roboter fir die Konstrukte mit Bezug zu psychologischen oder technologischen Vorstellungen als extrem
einstufen, geben Aufschluss liber eine vorhandene Vorstellung. Bei den RG-Daten handelt es sich um bipolare
Konstruktpaare, sodass das vorhandene personliche Gegenteil der befragten Person die Vorstellung weiter
spezifiziert. Da der Fokus in der vorliegenden Arbeit auf der Perspektive auf Interaktionen liegt, erfolgt dieser
Schritt hier nicht.
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Gestaltungsaspekte fiir die vorliegende Studie. In der Hauptkategorie , Aussehen und Anatomie”
wurden explizit einzelne Korperteile benannt, auch die dritte Hauptkomponente der PCA umfasst
primar vorhandene Korperteile. Die groRe Anzahl der in dieser Kategorie gruppierten Konstrukte sowie
die Uberschneidung mit der zweiten sowie der dritten Hauptkomponente (GréRe und Adaquatheit;
Vorhandene Koérperteile und Einordnung als Fahrzeug) illustriert die Relevanz dieser. Insgesamt ist an
der Kategorie , Aussehen und Anatomie” interessant, dass daran der Fokus der Kinder deutlich wird.
Fir die genannten Konstrukte im Bereich Anatomie besteht ein enger Zusammenhang mit fiir die
Aktivitaten bendtigten Fahigkeiten, so dienen beispielsweise die FiiBe dem Schiel3en eines Balls oder
die Hande dem Greifen. Spezifisch die Finger, die z. B. bei NAO vorhanden sind, wurden unter den
Konstrukten nicht genannt. Dies entspricht der Untersuchung von Sciutti et al., (2014) der zufolge
Erwachsene auf die spezifischen Fahigkeiten von Robotern wie feinmotorische Fahigkeiten achten und

diese fiir Kinder nicht im Fokus stehen.

Dartiber hinaus zeigen die Dimensionen der ABOT-Database (Phillips et al., 2018a), welche Aspekte in
dieser Studie Teil der kindlichen Perspektive waren: Der sogenannte ,Surface Look”, welcher auf
AuRerlichkeiten der Roboter wie Kleidung, Haut, oder Haare und auch ein vorhandenes Geschlecht
bezogen ist, fand keine Erwdahnung. Begriindet kdnnte dies darin sein, dass diese Eigenschaften in
Zusammenhang mit den einbezogenen Aktivitdaten nicht im Fokus standen. Wenig Beachtung fanden
auch die ,Facial Features®, also Gesicht und Merkmale wie Augen und Mund. Vereinzelte Aussagen zu
Sehfahigkeit bzw. Erkennungsvermoégen bezogen die Augen indirekt ein, ein Mund fand keine
Erwahnung und zwei Nennungen bezogen sich auf das Gesicht. Diesen Aspekten wurde also fiir die
betrachteten Interaktionen nur eine geringe Bedeutung zugeschrieben. Dagegen entstanden sehr viele
Konstrukte zu der Dimension ,,Body-Manipulators®, die der inhaltsanalytischen Kategorie ,Anatomie”
entspricht. Dies ist auch fiir die Dimension ,,Mechanical Locomotion“ der ABOT-Database der Fall:
Konstrukte zu Beweglichkeit und Mobilitdit waren wesentlich in der kindlichen Perspektive auf

Interaktionen, wie an den entstandenen Kategorien sowie den Hauptkomponenten deutlich wird.

Das Phdnomen des Anthropomorphismus (Kap. 2.3.2) findet sich in den Bewertungen der Elemente
wieder. Dies zeigt sich an Konstrukten aus dem Grofteil der Kategorien, da z. B. ,Anatomie” und
,Emotionen” als auch , Intelligenz” wesentliche menschliche Eigenschaften beinhalten. Explizit sind
anthropomorphe Zuschreibungen in der Kategorie ,,Menschlichkeit” enthalten, in diese wurden neun
Nennungen eingeordnet. Sobald Roboter als eher menschlich oder echt bewertet werden, lasst sich
dies als anthropomorphe Perspektive einstufen. Die einzelnen Datensatze im Anhang zeigen, dass dies
wiederholt der Fall war. In Bezug auf die Aspekte der Anthropomorphisierung nach Funk (Kap. 2.3.2,
Abb. 4), wird deutlich, dass die linguistische Verkorperung stattfand, indem Kinder (ber die

herausgestellten menschlichen Eigenschaften (iber Roboter als Akteure redeten. Eine humanoide
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Gestaltung wurde von den befragten Kindern in ihrer Perspektive deutlich mit einbezogen, wie die
Subkategorien aus dem Bereich Anatomie und die dritte Hauptkomponente, die vorhandene
Koérperteile in den Fokus stellt, zeigen. Roboterfunktionen, die menschlichen Fahigkeiten
nachempfunden sind, waren ebenfalls unter den Konstrukten vertreten. Z. B. wurden das Gehen und
auf die Aktivitaten bezogene Kompetenzen wie Greifen oder Schieen genannt.

Ein Zusammenhang zum Uncanny Valley-Effekt (Kap. 2.3.2) wird an Konstrukten ,komisches Gesicht”
(Ko50) sowie ,bose” (Ko3), die beide im Vergleich mit Little Sophia entstanden, deutlich. Darin wird das

Unheimliche einer Menschenahnlichkeit, das der Effekt meint, formuliert.

Insgesamt sind aus den im Vorhinein auf Basis der Theorie abgeleiteten moglichen Kategorien (Kap.
4.3) somit alle zumindest in Teilen in den Ergebnissen der vorliegenden Studie enthalten. Gleichzeitig
zeigt sich daran, welche Aspekte keine oder wenig Beachtung fanden - Fortunati et al. (2022, S. 15)
betonen, dass es wichtig ist, auch dies zu diskutieren. Wenig eingegangen wurde in Bezug auf das
Aussehen auf Gesicht und Kopf. Dariiber hinaus blieben Haptik und Materialitdt sowie die Form
unerwahnt. Insgesamt kamen die Aspekte, die die Dimension ,Surface Look” der ABOT-Database
einschliellt, z. B. Kleidung, Haut, oder Haare und ein vorhandenes Geschlecht, unter den Nennungen
nicht vor. Der Fokus lag hier wahrscheinlich aufgrund der einbezogenen Aktivitaten auf anderen
Bereichen, die die Kinder als relevant fiir die entsprechenden Kontexte ansahen. Interessant ist, dass
wie oben erwéhnt, kein Kind auf ein vorhandenes Display oder ein digitales Gesicht der einbezogenen

Roboter einging. Eine mogliche emotionale Bindung kam selten zur Sprache.

7.4 Methodische Reflexion

Das Vorgehen wird anhand ausgewaéhlter Aspekte, die in der konkreten Studie nach Einschatzung der
Autorin einen wesentlichen Einfluss hatten, reflektiert. Dies erfolgt insbesondere in Bezug auf die

Repertory Grid Methode (RGM) und die dazu erlduterten Glitekriterien.

Wie bei der Darstellung der RGM (Kap. 4.1) erwahnt, mangelt es fiir die Auswahl der Elemente sowie
fir die qualitative Umpolung der erhaltenen Konstruktpaare an einer klaren Vorgehensweise fiir die
Methode. In der vorliegenden Studie wurde daher jeweils begriindet vorgegangen. Dazu wurden
einzelne Schritte ausfihrlich beschrieben, um den Ablauf transparent darzustellen (z. B. Kap. 4.2.1).
Fir diese Aspekte der RGM ware weitere Methodenforschung sinnvoll, damit jede:r Forscher:in einer
RG Studie Anhaltspunkte fiir methodische Entscheidungen zur Verfligung hat und ein einheitliches
strukturiertes Vorgehen erfolgt. Interessant ware auch methodenbezogene Forschung zum Einsatz der
RGM zur Befragung von Kindern, z. B. in Form einer Metastudie zu vorhandenen Studien mit Kindern,

da zum Einsatz der RGM bei dieser Zielgruppe wenig Literatur verfligbar ist. Bei der Konzeption der
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vorliegenden Studie wurde der Einbezug der folgenden Aspekte, die gleichzeitig auch Limitationen
darstellen, besonders abgewogen: Die verwendete visuelle Darstellung der Elemente erforderte es von
den Befragten, statisch abgebildete Roboter auf die jeweilige Aktivitdat zu Ubertragen. Dieser
Herausforderung wirkte die Einflihrung der einbezogenen Roboter anhand der kurzen Videos
entgegen. Zudem wurden die Namen der Roboter beibehalten, was einen Einfluss auf die Perspektive
auf die einzelnen Roboter hat. Deutlich wurde dies beispielsweise an der ergdnzenden Aussage zu Little
Sophia, Madchen kdnnten ,mittel” bzw. manche Madchen kénnten FuBball spielen (K1m). Das Nennen
der Namen war darin begriindet, dass diese in den einbezogenen Videos vorkommen. Die Perspektive
auf die Interaktion mit sozialen Robotern wurde dementsprechend konkret anhand der ausgewadhlten
Beispiele inklusive ihrer Benennungen erfasst. Weiter ist zu erwahnen, dass der Einsatz der
Produktvideos, welche Einstellungen in Bezug auf soziale Roboter verbessern kénnen, Einfluss auf die
Bewertung der Roboter hat. Darin werden die Roboter jeweils in einem bestimmten Rahmen
prasentiert, auch Aspekte wie z. B. Musik, die die Wahrnehmung des Produkts beeinflussen, sind
enthalten, um zum Kauf zu animieren (Kap. 4.2.2, Stapels & Eyssel, 2021, S. 245). Gleichzeitig flhrte
die Prasentation der Elemente anhand der Videos aber zu einem umfangreichen Eindruck dieser, was
auch daran deutlich wurde, dass von Seiten der Kinder keine Nachfragen zu den Fahigkeiten der
Roboter kamen, wahrend dies in einem vorherigen Projekt (Rudolf et al., 2023) der Fall war. Auch im
Pretest wurde die Vorgehensweise ausprobiert und als geeignet eingeschatzt. Die detaillierte
Auseinandersetzung mit dem Aufbau der Studie im Vorhinein bei Aspekten wie der Wahl der Elemente
sowie das Testen innerhalb der vier Pretests (Anhang 7) sorgte fiir einen einheitlichen Ablauf, der tiber
alle Befragungen hinweg befolgt werden konnte. Zwar gestaltete sich die Akquise der spezifischen
Zielgruppe als Herausforderung, die StichprobengréRe und die gleichmaRige Geschlechterverteilung
sowie die heterogenen soziodemografischen Hintergriinde im Sample waren aber letztendlich

angemessen fir eine qualitative Studie in diesem Rahmen.

Die beteiligten Kinder verstanden die Methode und die Aufgabe, Unterschiede zu benennen, alle auf
Anhieb, was sich daran zeigte, dass sie die Ablaufe des Interviews schnell verinnerlichten und sich z. B.
bei der Bewertung auf der Skala dazu duBerten, welches Element als nachstes bewertet wird. Der
zeitliche Umfang der Befragungen war in dieser konkreten Studie eher grof3, was auch im Pretest
bereits thematisiert wurde. Wenn mehrere Kontexte einbezogen werden, kénnte man die Anzahl
dieser auf zwei beschrianken oder je Kind einen anderen Kontext ausfiihrlich erfassen. Die
verschiedenen Abschnitte der Befragung (Abb. 7) wie die Prasentation der Elemente mittels der Videos,
das Erheben der Konstruktpaare und die Bewertung sowie die Anschlussfragen, funktionierten bei den
befragten Kindern gut, was sich daran zeigte, dass diese sich darauf einlieBen. Auch das einbezogene
analoge Material, wie die Skala zur Bewertung, wurde gut angenommen und sorgte fiir Abwechslung.

Das Nennen von Unterschieden im Schritt zur Erhebung der Konstruktpaare fiel den Kindern durch die
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Abwechslung zwischen verschiedenen Elementen und Kontexten leicht. Die Kombination der RG
Erhebung mit weiteren Anschlussfragen konzipierte die Autorin in der Absicht, den Kindern die
Méglichkeit zu freien AuBerungen auRerhalb des strukturierten Rahmens der RG Interviews zu geben.
Dass auch wahrend der RG Erhebung bereits qualitative Aspekte auftauchten, die von Kindern in
Interview genannt wurden, wenn sie kurz etwas zu einem Konstrukt erklarten, zeigt, dass der Anspruch,
qualitative Aspekte umfassend zu bericksichtigen, mittels einzelner Anschlussfragen nicht erfllt
werden kann. Eine Option ware hier die Aufzeichnung der RG Interviews und eine Kombination mit der
Methode des Lauten Denkens*, um Begriindungen fiir genannte Konstruktpaare analysieren zu
kénnen.*? Dennoch ergaben sich durch die drei ausgewihlten Anschlussfragen Einblicke in die
Perspektive der befragten Kinder. Insbesondere bei der zweiten Frage, inwiefern das befragte Kind sich
eine Interaktion mit einem Roboter tatsachlich vorstellen kdnne, nannten die Teilnehmenden viele

Begriindungen, die fir die Frage nach ihrer Perspektive interessant erschienen.

Das Notieren der Konstrukte und Bewertungen im analogen Protokollbogen (Anhang 6) ermdglichte es
der Interviewerin, den Kindern gegeniiber besonders verstandlich transparent zu machen, welche
Daten notiert wurden, indem sie jeweils zeigte, was sie aufgeschrieben hatte. Die Addaquatheit der
Befragung wurde auch daran deutlich, dass die Kinder im Anschluss positives Feedback, dass das
Gesprach interessant gewesen sei, gaben. Besonders auffallig war hier ein Interesse am Thema Roboter.
Die 178 Konstruktpaare, die aus den RG Interviews hervorgingen, zeigen, dass die Kinder mittels dieser
Methode erfolgreich befragt werden konnten. Die grolRe Offenheit der Methode erschwerte den Bezug
zur Forschungsfrage insofern, als dass ein Eingrenzen konkret auf Interaktionen mit sozialen Robotern
nicht moglich war. Um noch genauer auf die Perspektive auf Interaktionen einzugehen, ware es
beispielsweise sinnvoll, dem Aspekt Aussehen weniger Raum zu geben, wahrend die Frage nach der
sozialen Interaktion und Kommunikation und auch der Beziehungsaspekt fokussiert werden kénnten.
Dies widerspricht jedoch der Offenheit, die in der vorliegenden Studie ein wesentlicher Aspekt war und
es mittels der RGM ermdglichte, Kinder als Expert:innen ihrer Perspektive zu betrachten. Die
genannten Konstruktpaare und daraus identifizierte Kategorien kdnnen als Hinweis fir weitere
Forschungsvorhaben in diesem Feld dienen. Unerwdhnte Aspekte konnten anhand der Theorie
ebenfalls ausgemacht werden. Der Einbezug dieser war eine gute Moglichkeit, die Perspektive der
Kinder und ihren Fokus zu analysieren. Die Offenheit der Methode geht mit nur wenigen Moglichkeiten,
das Interview zu steuern, einher. In Bezug auf diese Arbeit erwies es sich als sinnvoll, den Bereich der

Interaktion nicht losgel6st von einer gemeinschaftlichen Aktivitdt zu betrachten, sondern konkrete

41 Siehe z. B. Bilandzic & Trapp (2008).
42 Ein solches Vorgehen war in dieser Studie aufgrund des Arbeitsaufwands nicht méglich und wiirde sich
insbesondere flir methodische Fragestellungen oder die Betrachtung der individuellen Konstruktsysteme
eignen.
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Situationen als Beispiel einzubeziehen, sodass die befragten Kinder daran Aspekte, die fir die
personliche Perspektive relevant sind, nennen konnten. Weitere Untersuchungen, die verschiedene
andere Aktivitdten einbeziehen, wiirden ein umfassenderes Bild der kindlichen Perspektive auf soziale
Interaktionen ergeben. Eine Limitation dieser Studie ist, dass es durch die Frage nach Interaktionen
insgesamt zu weit gefiihrt hatte, die Ergebnisse fiir die einzelnen Aktivitdten noch detaillierter
auszuwerten. Moglich ware demnach auch die Frage nach der Perspektive auf die Interaktion bei einer
einzelnen Aktivitat gewesen. Fiir die Erkenntnisgewinnung bezliglich der kindlichen Perspektive war
die Kombination verschiedener qualitativer Datensatze hilfreich, um Tendenzen der Zielgruppe zu
identifizieren. Letztendlich lasst sich mittels der erhaltenen Konstruktpaare nicht differenzieren, woran
die Kinder ihre Eindriicke festmachen, sondern es kann nur festgestellt werden, welche Konstrukte

genannt wurden und auf welche Aspekte sich diese vorwiegend beziehen.

Grundsatzlich schatzt die Autorin die RGM als angemessen ein, um der Frage nach der kindlichen
Perspektive auf Interaktionen mit sozialen Robotern nachzugehen. Von Vorteil war dabei die offene
Herangehensweise, die den Einbezug verschiedener Assoziationen der Kinder in ihrer ganzen Breite
ermoglicht. Zudem war ausschlaggebend, dass die RGM qualitative und quantitative Aspekte vereint
und daher in der vorliegenden Studie die Kinder in den Interviews die Moglichkeit hatten, ihre
Gedanken frei zu duBern, gleichzeitig aber bei der Auswertung der interindividuelle Vergleich der
erhaltenen Daten erfolgte. Auch die vielseitigen Einsatz- und Auswertungsmoglichkeiten sowie
Varianten des Verfahrens, die sich an viele Fragestellungen anpassen lassen, sprechen fir die
Anwendung der RGM in der vorliegenden Studie. So kamen hier priméar die Auswertung der Biplots
sowie die qualitative Inhaltsanalyse zum Einsatz, das Interview wurde durch die einbezogenen

Aktivitdten als Kontext extra auf die Frage nach der Interaktion bezogen.

Insgesamt hat sich dabei gezeigt, dass die fir die Studie erhaltenen Bewertungen und Antworten der
Kinder noch mehr Erkenntnisse in Bezug auf die Thematik wie auch in Bezug auf die Methode
versprechen. Aufgrund des Rahmens dieser Arbeit war es notwendig, einen Fokus zu setzen, welcher
auf dem Zusammenhang der Ergebnisse mit der Perspektive auf Interaktionen auf sozialen Robotern
lag. Nachdem die theoretische Auseinandersetzung zeigte, dass das Alter der Kinder ein wesentlicher
Einflussfaktor auf ihre Perspektive auf soziale Roboter ist (Sciutti et al., 2014; van Straten et al, 2020;
Williams et al, 2019, Kap. 2.2.4), wiére es sehr interessant, die erhaltenen Daten auf altersbezogene
Unterschiede hin zu analysieren. Auch eine Betrachtung in Hinblick auf das Geschlecht der Befragten
verspricht Erkenntnisse. Weiterfilhrende Forschung kénnte aullerdem der Frage nach der Perspektive

auf Interaktionen mit sozialen Robotern auf andere Altersgruppen bezogen nachgehen.

Die in Kapitel 4.1.5 dargestellten Gutekriterien werden nachfolgend auf die RG Erhebungen, auf
welchen der Schwerpunkt der Arbeit liegt, bezogen. Die Validitdt der Studie ist aufgrund des
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explorativen Vorgehens gegeben: Da speziell die individuelle Perspektive der befragten Kinder erfasst
werden sollte, haben all ihre AuBerungen ihre Berechtigung. Die Inhaltsvalidierung wurde beachtet,
indem bei den Einzelinterviews der Anspruch, das, was das befragte Kind meint, moglichst genau zu
erfassen, bestand. Beim Notieren der Konstrukte erfolgte durch die Interviewerin immer wieder die
Nachfrage, ob die notierte Formulierung das Gemeinte trifft, dabei wurden genannte Konstrukte teils
durch die Kinder spezifiziert. Eine Limitation stellt in Bezug darauf die Ausdrucksfahigkeit der Kinder
dar, da ihre Formulierungen teils weniger komplex als die jeweilige Perspektive waren. Entgegengewirkt
wurde dieser Herausforderung mit dem Versuch, Ruhe in das Interview zu bringen und den
Gesprachspartner:innen zu vermitteln, dass diese Schwierigkeit normal und in Ordnung ist. Auch war
es hilfreich, wenn ein Kind bei einem Elementvergleich ein freies Gesprach begann, wahrenddessen
Aspekte aufzugreifen, die es erwahnte, um anschlieBend auf diese einzugehen. Bezlglich der
Objektivitat sind das gesamte Vorgehen sowie der zur Auswertung verwendete Code transparent
dokumentiert, methodische Entscheidungen wurden bei dem explorativen Vorgehen jedenfalls
begriindet. Lediglich bei der Wahl der Elemente war ein objektives Vorgehen nicht moéglich, da die
Autorin diese selbst erarbeitete. Vorgehen und Auswahl wurden ausfiihrlich begriindet und
dokumentiert. Dagegen gewahrleistete die computerbasierte Auswertung einen objektiven Umgang
mit den erhaltenen Daten. Aufgrund der Dynamik persoénlicher Konstruktsysteme und der Unklarheit,
auf was das Kriterium der Reliabilitat bei einer RG Untersuchung bezogen werden soll (Kap. 4.1.5) kann
diesbezliglich keine Aussage getroffen werden. Bei der Inhaltsanalyse der Konstruktpaare wurde fir
die Reliabilitit im Kodierprozess sowohl die Intercoder-Ubereinstimmung als auch die

Intracoderreliabilitdt (Kuckartz & Radiker, 2022, S. 239f.) beachtet.

Wie eingangs dargestellt, war es immer wieder notwendig, eigene methodische Entscheidungen zu
treffen. Die Wissenschaftlichkeit dieser explorativen Studie beachtete die Autorin, indem sie das
gesamte Vorgehen transparent gestaltete und alle Schritte begriindete und dokumentierte sowie das

verwendete Material offenlegt.

8. Fazit und Ausblick

Diese Arbeit ging der Frage nach der kindlichen Perspektive auf Interaktionen mit sozialen Robotern
nach. Konkret wurde dazu mittels der Repertory Grid Methode untersucht, mit welchen Konstrukten
Kinder einzelne humanoid und dinglich gestaltete soziale Roboter in Bezug auf die Aktivitaten ,etwas
Bauen”, , FulRballspielen” und ,Brettspiele spielen” beschreiben. Qualitativ angelegte Fragen, die die
RG Interviews erganzten, ermoglichten zudem freie Aussagen der Kinder, anhand der ein

tiefergehendes Verstandnis bestimmter Aspekte moglich wurde. Insgesamt zeigte sich eine grolle
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Offenheit der Kinder gegeniiber der Thematik sowie der Vorstellung, mit Robotern bei den
entsprechenden Aktivitdten zu interagieren. Die verschiedenen einbezogenen Akteure (Elemente)
wurden von allen Befragten als Interaktionspartner ernst genommen. Die Vielzahl an Konstrukten zeigt,
dass die Kinder das Vorstellungsvermogen hatten, sich die Interaktion mit diesen Robotern bei den

ausgewahlten Aktivitidten vorzustellen.

Die Auswertung aller genannten Konstruktpaare mittels einer Inhaltsanalyse verdeutlichte, dass die
Kinder in Zusammenhang mit verschiedenen Interaktionen mit sozialen Robotern die meisten
Konstrukte in Bezug auf deren Aussehen, Individualitdit und Charakter, soziale Interaktionen und
Beweglichkeit und Mobilitdt nannten. Sowohl die Hauptkomponentenanalyse als auch die
Inhaltsanalyse stellten einen Zusammenhang der vorhandenen Konstruktpaare zum Bereich
,Personlichkeit” heraus. Dabei erfolgte in den Kategorien der Inhaltsanalyse eine differenziertere
Gruppierung; diese ist unterteilt in Charakter und Individualitdt, Emotionen und Humor und soziale
Interaktion. Uberschneidungen gab es auch mit der ,, Addquatheit fiir die Aktivititen”, die in der dritten
Hauptkomponente sowie den Kategorien zu spezifischen Fahigkeiten auffielen. Die Einordnung als
Fahrzeug, die sich in der dritten Hauptkomponente findet, sowie die vierte Hauptkomponente
,Beweglichkeit und Gehfahigkeit” Giberschneiden sich mit der Kategorie ,,Beweglichkeit und Mobilitat”,
die aus der Inhaltsanalyse hervorging. In den Kategorien ,verbale Kommunikation” und ,soziale
Interaktion” enthaltene Konstrukte sind besonders relevant fir die kindliche Perspektive auf
Interaktionen mit sozialen Robotern. Die Haufigkeit der unter ,soziale Interaktion” eingeordneten
Nennungen zeigt, dass trotz der groBen Offenheit der Befragung sehr viele Einblicke konkret in Bezug

auf Interaktionen gewonnen wurden.

Die Biplot-Grafiken riicken die Relationen der verschiedenen Elemente in den Fokus. In allen
entstandenen Biplots sind die Elemente ein:e Freund:in, NAO und Little Sophia beieinander
angeordnet, wahrend auch Cozmo, Lio und Moxie stets in einer Halfte der Grafik positioniert sind.
Daran wird die Relevanz der Unterscheidung zwischen humanoiden und dinglichen Elementen fir die
Perspektive der Kinder deutlich. Ahnlichkeiten und Gegensitze variieren je nach Aktivitit. Vor allem
lenkten die verschiedenen Aktivitaten die Konstrukterhebung, sodass der Fokus auf eine mogliche
Interaktion in unterschiedlichen Bereichen lag. Beispielsweise ergaben sich die meisten Nennungen zur
Intelligenz in Bezug auf Brettspiele, wahrend korperliche Aspekte und spezifische Fahigkeiten fir

,FuBballspielen” und , etwas Bauen” wesentlich waren.

Der Riickbezug auf den eingangs geschilderten theoretischen Hintergrund zeigte wesentliche
Ubereinstimmungen zwischen vorhandener Forschung und den Erkenntnissen der vorliegenden
Studie: In Hinblick auf soziale Roboter als Teil existierender Roboter insgesamt fiel das Bewusstsein der
Kinder fur die Vielfalt an Einsatzbereichen, Funktionen und Fortbewegungsmoglichkeiten sowie
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sozialen Fahigkeiten auf. Beispielsweise entspricht die Unterscheidung verschiedener Roboter
hinsichtlich der Fortbewegung der Perspektive der Kinder, die in ihren Konstrukten auf die Mobilitat
eingingen. Auch wesentliche Aspekte der Mensch-Roboter-Interaktion, insbesondere der Form der
Kooperation, finden sich in den persdnlichen Konstrukten der Befragten. Sprache, Mobilitdt und
Aussehen als wesentliche Interaktionsmodi stehen sowohl in den Hauptkomponenten als auch in den
Kategorien der Inhaltsanalyse im Fokus. Nur vereinzelt erwahnt wird die Korpersprache. Auch
erforschte menschliche Perspektiven wie die des Anthropomorphismus konnten anhand der
erhobenen Konstrukte betrachtet werden. Anthropomorphe Zuschreibungen sind der RG Erhebung
zufolge ein wesentlicher Aspekt der kindlichen Perspektive auf Interaktionen mit sozialen Robotern.

Insbesondere liegt der Fokus dabei auf der duBerlichen Gestaltung.

Insgesamt erfassten die Kinder das Thema der Interaktion mit sozialen Robotern trotz der Komplexitat
und der offenen Herangehensweise in Hinblick auf all seine Teilaspekte vollsténdig. Dies zeigt sich am
Riickbezug auf die Theorie sowie daran, dass im Vorhinein genannte mogliche Kategorien durch die
Vielfalt der Konstrukte abgedeckt wurden. Die befragten Kinder gingen nicht auf Bereiche wie die
Beschaffenheit, also Material oder Haptik ein. Wahrend tber ,,Aussehen und Anatomie” insgesamt die
meisten Aussagen getroffen wurden (Hauptkategorie 1, 32 Einordnungen), fand das Gesicht nur
geringe Beachtung in den entstandenen Konstrukten. Auch eine digitale Darstellung des Gesichts, wie
bei den Elementen Cozmo und Moxie sowie ein vorhandenes Display bei Lio blieben unerwahnt. Die
methodische Reflexion ergab, dass Konzeption und Umsetzung der vorliegenden Studie insgesamt

adaquat fur die befragte Zielgruppe waren.

Weiterflihrende Forschungsbedarfe wurden im vorherigen Kapitel im Rahmen der Diskussion bereits
aufgezeigt. Vertiefende Untersuchungen waren in Bezug auf die Repertory Grid Methode zum
Vorgehen bei der Auswahl der Elemente sowie dem Einbezug von Kontexten sinnvoll. Fir die Frage
nach der kindlichen Perspektive auf Interaktionen mit sozialen Robotern kénnte das Vorwissen der
Befragten Uber KI bzw. deren Technikaffinitat, die Kind-Roboter-Interaktionen sowie Vorstellungen von
Robotern pragen, erhoben und einbezogen werden. Der Fokus fiir die Auswertung der erhaltenen
Bewertungen und Antworten der Kinder kdnnte variiert werden, um weitere Erkenntnisse in Bezug auf
die Thematik wie auch in Bezug auf die Methode zu erlangen. Dazu waére es sehr interessant, die
erhaltenen Daten auf altersbezogene Unterschiede hin zu analysieren. Auch eine Betrachtung in
Hinblick auf das Geschlecht der Befragten ware moglich. Weiterfliihrende Forschung kénnte auRerdem
der Frage nach der Perspektive auf Interaktionen mit sozialen Robotern auf andere Altersgruppen
bezogen nachgehen. Zudem ware es moglich, eine Aktivitdt in den Fokus zu nehmen oder den

Schwerpunkt auf weitere Aktivitaten zu legen.
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Die dynamische Entwicklung des Forschungsgegenstands soziale Roboter und deren Bedeutung fiir die
Zukunft wurden sowohl anhand der Auseinandersetzung mit dem theoretischen Hintergrund als auch
an Uberlegungen der Kinder deutlich. Die vorliegende Studie weist zudem auf das Gesprichsinteresse
der Kinder zu dem Thema, das ihre Lebenswelt maRgeblich verdandern kann, hin. Die Untersuchung der
kindlichen Perspektive auf Interaktionen mit sozialen Robotern hat gezeigt, dass es moglich ist, Kinder
auf Augenhohe dazu zu befragen. Dies sollte zu diesem und weiteren zukunftsrelevanten Themen

unbedingt fortgeflihrt werden.

Anhand der Ergebnisse dieser Arbeit lasst sich weiterdenken, was flr Bedirfnisse bei Kindern
hinsichtlich dieser Roboter entstehen und was sie fir einen souveranen Umgang mit ihnen brauchen.
Der vorhandene Fokus auf der duRRerlichen Gestaltung bietet einen Ansatzpunkt fiir Praxisprojekte. Die
Medienkompetenz von Kindern kann geférdert werden, indem ausgehend von Erwartungen aufgrund
des Aussehens die wirklichen Fahigkeiten eines Roboters betrachtet und Diskrepanzen diskutiert
werden. Der erwdhnte Ansatz des Honest Design (Kap. 2.1.4), womit dafiir pladiert wird, Roboter so zu
gestalten, dass deren Fahigkeiten und Unfdhigkeiten unmittelbar transparent werden, ware
gesellschaftlich gesehen eine praktikable Lésung, um bei Menschen keine unrealistischen Erwartungen
hervorzurufen. Ein medienpadagogischer Umgang mit der hier untersuchten kindlichen Perspektive auf
Interaktionen kann also bei duRerlichen Aspekten ansetzen, um bisherige Aspekte kindlicher
Vorstellungen, die sachlich falsch sind, herauszustellen und durch den Kontakt zu Robotern,
Experimente und Veranschaulichungen Wissen zu vermitteln. Anhaltspunkte bieten Projekte wie der
KI Campus (2023), die Roboter mit einbeziehen, aber auch medienpadagogische Projekte wie Die
Digitalmacherei in Erfurt (2023) und Stadtbibliotheken, die z. B. anhand von Bee Bots
veranschaulichen, wie Roboter funktionieren. Solche Begegnungsmaoglichkeiten mit Robotern kdnnen
Einstellungen gegeniiber diesen verdandern und Kinder in ihren Kompetenzen fiir einen souverdnen

Umgang mit sozialen Robotern starken.
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