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Achtsame,	
  koopera/ve	
  und	
  befähigende	
  Technik	
  
⇒ Mitproduk>vität	
  
⇒  Technik	
  mit	
  Bildungsau?rag	
  
⇒  Technik	
  mit	
  ‚Werkzeugcharakter‘	
  
	
  

Dabei	
  angemessene	
  Berücksich>gung	
  von:	
  
•  Chancen:	
  Ak>vierung,	
  Befähigung,	
  Teilhabe,	
  Selbstbes>mmung	
  
	
  
•  Risiken:	
  Entmündigung,	
  Passivierung,	
  Einschränkung,	
  Isola>on,	
   	
  

	
   	
   	
  Diskriminierung	
  
	
  (Hörning	
  in	
  Kerner	
  1994,	
  S.	
  147-­‐154)	
  

	
  

	
  

Arbeit	
  am	
  Leitkonzept	
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Ziel:	
  
Leitkonzept	
  für	
  robo>sche	
  Assistenzsysteme	
  im	
  häuslichen	
  Bereich	
  
	
  

ProjektschriAe:	
  
•  Qualita>ve	
  und	
  quan>ta>ve	
  Sammlung	
  der	
  Forschungs-­‐	
  und	
  

Entwicklungsansätze	
  und	
  Technologien	
  (Literatur-­‐	
  und	
  Patentanalyse)	
  
•  Untersuchung	
  der	
  Nutzer/-­‐innen-­‐Bedarfe	
  (Studienauswertung)	
  
•  Erarbeitung	
  eines	
  Leitkonzepts,	
  Abgleich	
  mit	
  Technologien	
  und	
  technischen	
  

Möglichkeiten	
  (in	
  Koopera>on	
  mit	
  den	
  F&E-­‐Akteuren	
  im	
  Feld)	
  
•  Iden>fizierung	
  von	
  vielversprechenden	
  Technologien	
  bzw.	
  Forschungslücken	
  

	
  Förderempfehlungen	
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Das	
  Vorprojekt	
  AeenTech	
  -­‐	
  „Aeen>ve	
  Technologies“	
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Technologien	
  



1.	
  Bewegungsunterstützung/Rehabilita>on	
  
•  Bewegungsunterstützung	
  (auch	
  zur	
  Rehabilita>on)	
  sowie	
  Hebe-­‐,	
  Trage-­‐	
  und	
  

Transporiunk>onen	
  
•  Übergang	
  zu	
  Serviceassistenz	
  bei	
  komplexen	
  Geräten	
  wie	
  z.B.	
  den	
  intelligenten,	
  semi-­‐

autonomen	
  Rollstühlen	
  „Charioto“	
  (Demeester	
  et	
  al.	
  2008)	
  
•  Keine	
  soziale	
  Interak>on	
  
•  Beispiele:	
  	
  Hebe-­‐	
  und	
  Trageroboter,	
  Rollstühle,	
  Blindenstock,	
  Rehabilita>onstechnik	
  

2.	
  Serviceassistenz	
  
•  Ausführung	
  von	
  Serviceaufgaben	
  (Küche,	
  Hol-­‐	
  und	
  Bringaufgaben),	
  Beratung	
  

(Tagesplanung),	
  Kontaktvermielung	
  (Ermöglichung	
  von	
  Kommunika>on)	
  
•  Assistenz	
  bzw.	
  Beratungsleistung	
  erfordert	
  Kommunika>on	
  mit	
  bzw.	
  durch	
  den	
  Roboter	
  

à	
  erhöhtes	
  Maß	
  an	
  Kommunika>on	
  mit	
  bzw.	
  durch	
  den	
  Roboter	
  
•  teilweise	
  soziale	
  Interak>on	
  
•  Beispiele:	
  Telepräsenz,	
  Überwachung	
  und	
  Notruf,	
  Transport,	
  Nahrungsaufnahme,	
  

Tagesplanung	
  und	
  Erinnerung,	
  Begleitung,	
  Anima>on	
  

(in	
  Anlehnung	
  an	
  Broekens	
  et	
  al.	
  2009	
  und	
  Becker	
  et	
  al.	
  2013)	
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Robo>k-­‐Technologien	
  



3.	
  Sozialer	
  Begleiter	
  
•  Kennzeichnende	
  Differenz	
  zu	
  Serviceassistenzsystemen:	
  Kommunika>on	
  wird	
  nicht	
  

durch	
  diese	
  Systeme	
  vermieelt,	
  sondern	
  es	
  wird	
  vielmehr	
  mit	
  diesen	
  Systemen	
  
kommuniziert	
  

•  Dabei	
  soll	
  durchaus	
  auch	
  eine	
  soziale	
  Beziehung	
  aufgebaut	
  werden	
  
•  Beispiele:	
  	
  

–  Paro,	
  robbenähnlicher	
  emo>onssimulierender	
  Roboter	
  (Intelligent	
  System	
  Co.,	
  Ltd.,	
  
Toyama,	
  Japan)	
  

–  Companionsysteme,	
  bspw.	
  Companion	
  der	
  Universitäten	
  Ulm	
  und	
  Magdeburg:	
  
Companion	
  for	
  Cogni>ve	
  Technical	
  Systems	
  (Universitäten	
  Ulm	
  und	
  Magdeburg)	
  
Anforderungen:	
  Mul>modalität,	
  Individualität,	
  Adap>vität,	
  Verfügbarkeit,	
  
Koopera>vität,	
  Verlässlichkeit;	
  Realisierung	
  unter	
  Einbeziehung	
  neurobiologischer	
  
Erkenntnisse	
  

(in	
  Anlehnung	
  an	
  Broekens	
  et	
  al.	
  2009	
  und	
  Becker	
  et	
  al.	
  2013)	
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Robo>k-­‐Technologien	
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Technologien	
  -­‐	
  Patente	
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-­‐	
  Begriffe	
  in	
  Literaturanalyse	
  ermieelt,	
  
itera>v	
  verbessert	
  
	
  -­‐	
  Datenbank:	
  Global	
  Patent	
  Index	
  (GPI)	
  	
  
-­‐ 	
  Recherche	
  in	
  Patentklassen	
  A	
  41	
  bis	
  A	
  47	
  
(Persönlicher	
  Bedarf	
  oder	
  
Haushaltsgegenstände)	
  à	
  wenige	
  P.	
  mit	
  
Bedeutung	
  für	
  Robo>k	
  und	
  Companion-­‐
Gesamtsysteme	
  
-­‐	
  Klasse	
  B25J	
  9/00	
  (programmgesteuerte	
  
Manipulatoren	
  -­‐	
  Industrieroboter,	
  
Manipulator,	
  programmgesteuert,	
  
Roboter)	
  ergab	
  Vielzahl	
  auswertbarer	
  
Systeme	
  (ca.	
  150)	
  
	
  
darunter:	
  Haushaltsservice-­‐Roboter,	
  
Assistenzsysteme	
  für	
  Nahrungsaufnahme,	
  
lernfähige	
  Service-­‐	
  und	
  
Kommunika>onssysteme,	
  
Trainingssysteme,	
  intelligente	
  
Pflegeassistenzsysteme)	
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Technologien	
  

0	
  

5	
  

10	
  

15	
  

20	
  

25	
  
Pa

te
nt
e	
  

• 	
  insges.	
  	
  150	
  relevante	
  Patente	
  iden>fiziert	
  	
  
(alle	
  Suchstrings	
  nach	
  qualita>ver	
  Auswahl)	
  



Qualita/ve	
  Analyse:	
  
•  53	
  Technologieansätze/Produkte	
  in	
  Auswertung,	
  davon	
  

–  18	
  Bewegungsunterstützung	
  
–  19	
  Telepräsenz	
  und	
  Assistenz	
  
–  13	
  Sozial	
  interak>v	
  bis	
  zum	
  Companion	
  

•  wissenscha?liche	
  Evidenz	
  für	
  den	
  Erfolg	
  sozial-­‐assis>ver	
  
Robo>ksysteme	
  noch	
  sehr	
  gering	
  (Piau	
  et	
  al.	
  2014)	
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Technologien	
  



	
  „If	
  using	
  Madeline	
  Akrich’s	
  terminology,	
  one	
  can	
  say	
  that	
  the	
  
robo=cists	
  are	
  wri=ng	
  a	
  script	
  that	
  the	
  users	
  need	
  to	
  follow	
  (like	
  
an	
  actor	
  using	
  a	
  script	
  in	
  a	
  movie).”	
  
	
   	
   	
   	
   	
   	
   	
   	
  (M.	
  Akrich	
  1992,	
  zi>ert	
  in	
  Frennert	
  et	
  al.	
  2013) 	
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pre-­‐configura>ons	
  



1.  Wie	
  sehen	
  Nutzer/-­‐innen	
  die	
  Möglichkeiten	
  der	
  Technik?	
  	
  

2.  Welche	
  Bedarfe,	
  Bedürfnisse	
  und	
  Wünsche	
  der	
  Nutzer/-­‐innen	
  
sollte	
  die	
  Technik	
  erfüllen	
  können?	
  

3.  In	
  welchen	
  Bereichen	
  ist	
  die	
  Technik	
  erwünscht	
  und	
  wo	
  wird	
  sie	
  
als	
  überflüssig,	
  störend	
  oder	
  sogar	
  übergriffig	
  angesehen?	
  

à	
  Qualita>ve	
  Literaturanalyse:	
  

•  16	
  Nutzerstudien	
  
•  4	
  Metastudien	
  
•  Zeitraum:	
  2003	
  -­‐	
  2013	
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Zur	
  Nutzerperspek>ve	
  



•  Akzep/ert	
  für	
  	
  

–  monotone/motorisch	
  aufwendige	
  Tä>gkeiten	
  

–  Reduk>on	
  permanente	
  Abhängigkeiten	
  (insbes.	
  bei	
  privaten/in>men	
  
Verrichtungen)	
  
(Meyer	
  2011,	
  Beer	
  et	
  al.,	
  2012)	
  

•  Angst	
  vor	
  Isola>on	
  
	
  
à	
  Kommunika>on	
  unterstützen,	
  nicht	
  ersetzen!	
  
	
  (Frennert	
  et	
  al.	
  2013,	
  Meyer	
  2011)	
  	
  

•  persönliche	
  Erfahrung	
  entscheidend	
  	
  
(Smarr	
  C.A.	
  et	
  al.	
  2013)	
  

•  Technologie	
  als	
  Werkzeug,	
  weniger	
  als	
  Freund	
  	
  
(Frennert	
  et	
  al.	
  2013)	
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1.	
  Wie	
  sehen	
  Nutzer	
  die	
  Möglichkeiten	
  der	
  Technik?	
  



•  Unabhängigkeit,	
  Enialtung	
  +	
  Ak>vität,	
  Iden>tät,	
  Sozialer	
  Kontakt	
  und	
  
Gemeinscha?	
  (McCreadie	
  &	
  Tinker	
  2005,	
  Forlizzi	
  et	
  al.	
  2004,	
  Smarr	
  et	
  al.	
  2012)	
  

•  NutzerIn	
  behält	
  Hoheit	
  über	
  Gerät	
  (Ein-­‐Ausschalten,	
  reak>v,	
  vorhersehbar,	
  
Einwilligungen	
  à	
  Normen!,	
  Datenschutz)	
  
(IPTS	
  2006,	
  Frennert	
  et	
  al.	
  2013,	
  Meyer	
  2011)	
  

•  nicht	
  s>gma>sieren	
  (IPTS	
  2006)	
  

•  gewohnte	
  Umgebung	
  erhalten	
  (Forlizzi	
  2004)	
  

•  Funk>onalität	
  wich>ger	
  als	
  Erscheinung	
  	
  
(Frennert	
  et	
  al.	
  2013,	
  Goetz	
  et	
  al.	
  2003;	
  Y.-­‐H.	
  Wu	
  et	
  al.,	
  2012)	
  

•  Nutzer	
  bevorzugen	
  neutrale/geschlechtslose	
  Formgebung	
  (Car-­‐o-­‐bot	
  war	
  
bevorzugte	
  Erscheinungsform)	
  
(Frennert	
  2013,	
  Arras	
  and	
  Cerqui	
  2005)	
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2.	
  Welche	
  Bedürfnisse	
  und	
  Wünsche	
  gibt	
  es?	
  
	
  



Mobilität	
  
-­‐  Rollstuhl,	
  Gehstock,	
  Krücken	
  
-­‐  andere	
  Gehhilfen	
  (Gestell,	
  Treppenli?)	
  
-­‐  Heben/Aufnehmen	
  
Sinnesunterstützung	
  
-­‐  Blindenstock	
  
-­‐  Hörgerät	
  
-­‐  Sehhilfen,	
  Signalanzeigen	
  für	
  Tür,	
  

Telefon,	
  Uhr,	
  Tastatur,	
  Adaptoren	
  für	
  
Unterhaltungselektronik/TV	
  

Mahlzeiten	
  
Medien	
  
-  Telefon	
  
-  Radio	
  
-  Fernseher	
  

Tagesplanung/Termine	
  
Einkäufe	
  

Einrichtung/Haushalt	
  
-­‐  Bee/Matratze	
  
-­‐  Badehilfen,	
  spez.	
  Toileeensitze	
  
-­‐  Notrufeinrichtung/	
  

Wechselprechanlage	
  
-­‐  Herdkontrolle/Küchenhilfe/	
  

Hausarbeit	
  
-­‐  Sicherheit	
  
Aber:	
  Grundlegende	
  (o?	
  bauliche)	
  

Mängel	
  	
  sollten	
  nicht	
  aus	
  dem	
  
Blick	
  geraten!	
  

	
  
Interak/ve	
  Aufgaben	
  
-­‐  Spiele,	
  Unterhaltung	
  

(McCreadie	
  &	
  Tinker	
  2005,	
  Bugmann	
  &	
  
Copleston	
  2011,	
  Ezer	
  et	
  al.	
  2009,	
  Frennert	
  
et	
  al.	
  2013)	
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3.	
  Wo	
  könnte	
  die	
  Technik	
  eingesetzt	
  werden?	
  



Gefragt:	
  
à  Haushaltshilfe/Alltagstechnik	
  (Bugmann	
  &	
  Copleston	
  2011,	
  Beer	
  et	
  al.	
  2012)	
  
à  Kontaktvermieler	
  (Frennert	
  et	
  al.	
  2013)	
  
à  Größere	
  Akzeptanz	
  für	
  kri>sche	
  Aufgaben	
  (Notruf	
  vs.	
  Spiele,	
  Hausarbeit)	
  (Ezer	
  et	
  al.	
  

2009)	
  

Weniger	
  gefragt	
  bis	
  abgelehnt:	
  
à  Roboter	
  als	
  Entscheidungshilfe	
  (Smarr	
  2011),	
  best.	
  Erinnerungsfunk>onen	
  (Frennert	
  et	
  

al.	
  2013)	
  
à  sozial	
  -­‐interak>ve	
  Aufgaben/lange	
  Interak>on	
  mit	
  Roboter	
  (Ezer	
  et	
  al.	
  2009)	
  

à  High-­‐	
  oder	
  Low-­‐Tech?	
  (für	
  High-­‐Tech	
  Bild	
  noch	
  unklar,	
  vgl.	
  Piau	
  et	
  al.2014)	
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3.	
  Wo	
  könnte	
  die	
  Technik	
  eingesetzt	
  werden?	
  



Nachteile:	
  
•  Kulturelle	
  Unterschiede?	
  à	
  Akzeptanz?	
  (meiste	
  Studien	
  in	
  Japan	
  

durchgeführt)	
  
•  wenig	
  repräsenta>v	
  durch	
  kleine	
  Teilnehmeranzahl	
  
•  Frauen	
  meist	
  in	
  der	
  Überzahl	
  
•  Studien	
  meist	
  in	
  Heimen	
  durchgeführt,	
  obwohl	
  Unabhängigkeit	
  in	
  eigener	
  

Wohnung	
  bevorzugt	
  wird	
  
•  kaum	
  Kontrollen	
  
•  kurze	
  Beobachtungszeiträume	
  à	
  Neuheitseffekte?	
  (Interesse	
  oder	
  Stress)	
  

Langzeiteffekte?	
  
•  Methoden	
  entwicklungsbedür?ig	
  à	
  Standards	
  
	
  
(Frennert	
  2014,	
  Kachouie	
  2014,	
  Mordoch	
  2013)	
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Studien	
  



•  Verlässliche	
  Hilfen	
  für	
  einfache,	
  körperlich	
  belastende	
  Tä>gkeiten	
  +	
  
sensorische	
  Unterstützung	
  

•  Geräte	
  unauffällig	
  +	
  ästhe>sch	
  ansprechend	
  
•  Nutzer	
  nicht	
  unnö>g	
  behelligen	
  
•  Unterordnung	
  der	
  Technologie,	
  Vorhersehbarkeit	
  
•  Technologiedominanz	
  vermeiden	
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Schlussfolgerungen	
  zu	
  Bedarfen	
  



•  Effizienz	
  (Alterna>ven?)	
  
•  Inten=onswahrung	
  (keine	
  Verfälschung	
  der	
  ursprünglichen	
  Nutzer/-­‐innen-­‐Inten>on,	
  

keine	
  Bes>mmung	
  der	
  Art	
  der	
  angebotenen	
  Unterstützung	
  sowie	
  Typ	
  der	
  ausgeführten	
  
Handlung	
  durch	
  Technologie,	
  Zuschnie	
  des	
  Angebots	
  auf	
  jeweilige	
  Inten>on	
  der	
  Nutzer/-­‐
innen,	
  kein	
  bes>mmender	
  Einfluss	
  auf	
  Lebenss>l	
  der	
  Nutzer/-­‐innen)	
  

•  Originalität	
  der	
  Kommunika=on	
  (keine	
  ungewollten	
  Veränderungen	
  in	
  der	
  
Interak>on	
  und	
  Kommunika>on	
  der	
  NutzerInnen	
  mit	
  anderen	
  Personen)	
  

•  Unpersönlichkeit	
  (bzw.	
  Distanz)	
  (keine	
  Beeinträch>gung	
  der	
  sozialen	
  Integra>on	
  
der	
  Nutzer/-­‐innen	
  durch	
  Ablenkung	
  auf	
  technische	
  Objekte)	
  

•  Zugänglichkeit	
  (direkte	
  Verfügbarkeit)	
  
•  Vorhersehbarkeit	
  /	
  Überblickbarkeit	
  (keine/minimale	
  Überraschungen	
  bzgl.	
  der	
  

Ak>vitäten/Handlungen	
  der	
  Technologien)	
  

•  Diskre=on	
  /	
  Vermeidung	
  von	
  Übergriffigkeit	
  (keine	
  unangemessene	
  
Einschränkung/Verletzung	
  der	
  Privatsphäre	
  durch	
  mit	
  „Aeen>vität“	
  verbundene	
  
Einschätzung	
  des	
  Verhaltens	
  der	
  Nutzer/-­‐innen)	
  

•  S=gma=sierung	
  (keine	
  diskriminierende	
  oder	
  sons>ge	
  Kennzeichnung	
  der	
  Nutzer/-­‐
innen	
  durch	
  Technologie)	
   18	
  

Kriterien	
  für	
  Leitkonzept	
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Bildung	
  durch	
  Technik?	
  



„The	
  robo=c	
  technology	
  could	
  be	
  developed	
  more	
  as	
  a	
  
tool,	
  rather	
  than	
  as	
  an	
  iden=fiable	
  robot.	
  “	
  	
  

(Sharkey	
  and	
  Sharkey	
  2010)	
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•  Bildung	
  durch	
  Erfahrung	
  der	
  Selbstwirksamkeit	
  über	
  
Handwerkliche	
  Tä>gkeit	
  (Werkunterricht)	
  
	
  (Kerschensteiner	
  1931)	
  

•  Ziele	
  –	
  Denken	
  –	
  Handeln	
  –	
  Wahrnehmen	
  im	
  Regelkreis	
  

•  Robo>k:	
  „shared	
  control“	
  	
  zur	
  Überwindung	
  von	
  „domain	
  
restric>on“	
  (vgl.	
  Hoeniger	
  1998,	
  world	
  model-­‐problem)	
  

	
  
	
  

Basis	
  des	
  Ansatzes	
  in	
  der	
  Bildungstheorie	
  



Shared	
  Control	
  in	
  der	
  Robo>k	
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“[…]	
  assistance	
  is	
  tailored	
  to	
  the	
  user’s	
  driving	
  skills.“	
  
	
  
Demeester	
  et	
  al.	
  2008	
  
	
  
	
  
„an	
  approach	
  to	
  reduce	
  the	
  technical	
  complexity	
  of	
  a	
  service	
  
robo=c	
  system	
  by	
  means	
  of	
  systema=c	
  and	
  well-­‐balanced	
  user-­‐
involvement.“	
  
	
  
Prenzel	
  et	
  al.	
  2007	
  
	
  



Werkzeugcharakter,	
  Erhaltung	
  und	
  Vermehrung	
  der	
  Fähigkeiten,	
  
Vorhersehbarkeit	
  …	
  

	
  
à  „assist-­‐as-­‐needed“	
  (Vallery	
  2009)	
  à	
  semi-­‐autonome	
  Servicerobo>k,	
  „shared	
  

control“	
  

à  Lerneffekt	
  durch	
  Zurücknahme	
  von	
  Unterstützung	
  entsprechend	
  
Nutzerfähigkeiten	
  

Defini>on	
  und	
  Verständnis	
  der	
  Heilerziehungspflege:	
  
„[…]	
  vorhandene	
  Fähigkeiten	
  und	
  Krä]e	
  des	
  Menschen	
  zu	
  erkennen	
  und	
  zu	
  
ak=vieren	
  und	
  notwendige	
  unterstützende	
  Hilfe	
  zu	
  geben.“	
  
	
  
(Berufsbild	
  des	
  Berufsverbandes	
  Heilerziehungspflege,	
  hep://www.berufsverband-­‐hep.de/
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