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Ein kurzer Überblick zur Mensch-Roboter-Interaktionsforschung

von Astrid Weiss

Die Zukunft der Mensch- 
Roboter-Beziehung
Die Entwicklung von Robotertechno-
logie wie wir sie heute kennen begann 
in der Mitte des 20. Jahrhunderts. Den-
noch fasziniert das Thema Robotik und 
Roboterverhalten die Menschheit schon 
seit Jahrhunderten in der Religion, My-
thologie, Philosophie und Literatur. Das 
Wort Roboter stammt ursprünglich vom 
tschechoslowakischen Wort „robota“ 
ab, das so viel wie Arbeit bedeutet. Im 
Bühnenstück „Rossum‘s Universal Ro-
bots“ prägte Karel Chapek 1920 erstma-
lig eine Vorstellung von Robotern und 
wie die Koexistenz von Mensch und in-
telligenter Maschine aussehen könnte. 

Ein Durchbruch in der autonomen Robo-
tertechnik gelang Mitte der 1980er Jahre 
mit Fortschritten in der sogenannten ver-
haltensbasierten Robotik, die heutzutage 
noch die Grundlage für aktuelle Roboter-
anwendungen darstellt. Verhaltensbasierte 
Robotik ermöglicht es, dass Roboter sich 
an Veränderungen in der Umgebung an-
passen können und gleichzeitig ermög-
lichen sogenannte Hybrid-Architekturen 
anspruchsvolle, reaktive Verhaltenswesen, 
die für flexible Mensch-Roboter-Interakti-
on nötig sind (Goodrich & Schulz, 2007). 

Aufgrund dieser technischen Fortschritte 
innerhalb der letzten 10-20 Jahre entwi-
ckelte sich ein neues interdisziplinäres For-
schungsfeld, das sich mit der aktiven Ge-
staltung der Mensch-Roboter-Beziehung 
an der Schnittstelle zwischen Technologie 
und Mensch beschäftigt: die Mensch-Ro-
boter-Interaktionsforschung. Die Annah-
me das vorrangige Ziel des Forschungs-
feldes sei es, möglichst menschenähnliche 
Roboter zu entwickeln, um emotionale 
Bindungen zu Maschinen zu ermöglichen, 
ist ein oft wiederkehrendes Missverständ-
nis. 

Durch die mediale Aufmerksamkeit, die 
2013 dem „Google Roboterprojekt“ (sie-
he zum Beispiel http://www.spiegel.de/
netzwelt/gadgets/google-arbeitet-bei-ro-
boterprojekt-mit-foxconn-a-952895.html) 
zuteil wurde, traten Fragen in der breiten 
Öffentlichkeit in den Vordergrund, wie: 
Welche Aufgaben sollen Roboter in Zu-
kunft in unserer Gesellschaft übernehmen, 
wie werden wir diese Form der Technolo-
gie nutzen und wie sollte sie ausgestaltet 
werden? Mit genau diesen Fragen be-
schäftigt sich die Mensch-Roboter-Inter-
aktionsforschung. Die grundlegende Idee 

des Forschungsfel-
des ist es, Roboter 
in ihrer Funktion, 
Bedienbarkeit und 
Verhaltensweise be-
nutzerfreundlich zu 
gestalten. 

Roboter sind eine 
Form der Technolo-
gie, die andere Reak-
tionen hervorruft als 
geläufigere Systeme 
wie Computer oder 
Smartphones (Kie-

seler & Hinds, 2004). Wir tendieren dazu, 
autonome Systeme zu anthropomorphisie-
ren, also ihnen (soziale und emotionale) In-
telligenz zuzuschreiben und erwarten eine 
gewisse Form der Reziprozität, das bedeu-
tet, dass die Maschine angemessen auf 
unsere Aktionen reagiert (Duffy, 2003). Die 
Forschung entlang der Grenze zwischen 
Mensch und intelligenter Maschine wirft 
Fragen auf, die nur durch ein Zusammen-
wirken unterschiedlicher Forschungsfelder 
beantwortet werden kann. ForscherInnen 
aus Disziplinen wie Robotik, Computer-
wissenschaft, Psychologie,  Soziologie und 
vielen weiteren, beschäftigen sich parallel 
und vernetzt mit den Fragestellungen des 
Forschungsfeldes. 

Roboter sollen für bestimmte Zielgrup-
pen zugänglich gemacht werden: von 
Robotern in Tiergestalt in der Altenpflege 
über Roboter für unterschiedliche the-
rapeutische Zwecke bis hin zum Univer-
sal-Service-Roboter, der sich um unseren 
Haushalt kümmern oder uns einfach nur 
unterhalten soll. Kernelement dieser For-
schung sind sogenannte NutzerInnen-Stu-
dien. Repräsentative, potentielle NutzerIn-
nen erfüllen Aufgaben mit prototypischen 
Robotersystemen, wobei ihr Verhalten 
beobachtet wird. Anschließend werden 
die TestteilnehmerInnen interviewt, füllen 
Fragebögen aus, oder aber es kommen 
physiologische Messverfahren zum Einsatz 
wie die Erfassung der Herzfrequenzrate 
oder der Pupillenveränderung. Die erho-
benen Daten werden dann verwendet, um 
die Interaktionsabläufe zu analysieren und 
zu optimieren.

Mensch-Roboter-Interaktion in dieser Form 
zu untersuchen, bietet auf den ersten Blick 
eindeutige Vorteile wie kürzere Implemen-
tierungszeiten und besser kontrollierbare 
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Studienbedingungen. Es stellt sich jedoch 
die Frage, ob diese Methode nicht auch 
einen Nachteil mit sich bringt: Untersu-
chen wir tatsächlich wie NutzerInnen mit 
dem Roboter zurechtkommen oder aber 
mit dem Menschen hinter dem Vorhang? 
Eindeutig lässt sich diese Frage nicht be-
antworten. Es hängt von den Aspekten 
ab, die untersucht werden sollen. Wenn 
es darum geht Interaktionsabläufe zu opti-
mieren, ist diese Technik sicher von Vorteil; 
ob der Roboter jedoch langfristig als unter-
stützende Technologie akzeptiert wird, ist 
so kaum zu beantworten. Dennoch bringt 
uns jede Teilstudie einen Schritt näher zu 
benutzerfreundlicheren Robotern. Reine 
Technikdemonstrationen wie Stiegen-stei-
gende oder Trompete-spielende Roboter 
sind beeindruckend und zeigen relevante 
Fortschritte in der technologischen Weiter-
entwicklung. Es braucht jedoch NutzerIn-
nen-Studien, um Roboter zu entwickeln, 
die nachhaltig akzeptiert werden, flexibel 
unterschiedliche Aufgaben erledigen kön-
nen und dadurch in den Alltag integriert 
werden.

Wie wird sie also aussehen die Zukunft 
der Mensch-Roboter-Beziehung? Astrid 
Weiss von der TU Wien untersucht genau 
das und verbindet hierfür ihren sozialwis-
senschaftlichen Hintergrund mit Robotik. 
Für ihre Forschung konnte sie bereits die 
prestigeträchtigen Hertha-Firnberg und Eli-
se-Richter Stipendien der Österreichischen 
Forschungsförderungsgesellschaft einwer-
ben. 

In ihrem FWF Hertha-Firnberg-Projekt 
„Wahrnehmungsbasierte Mensch-Robo-

ter-Kooperation“, untersuchte sie, wie 
das Zusammenspiel zwischen Mensch 
und Serviceroboter in Zukunft aussehen 
könnte. Da es noch ein langer Weg ist, bis 
Serviceroboter autonom und fehlerfrei die 
Vielzahl von Haushaltsaufgaben ausfüh-
ren können, die wir von ihnen erwarten, 
waren Fehlersituationen der Hauptfor-
schungsgegenstand. Denn wie jeder an-
dere Dienstleister können auch Roboter 
Fehler produzieren, und es bedarf „Reco-
very-Strategien“, damit der Benutzer die 
Zusammenarbeit im Fluss halten kann. 
Ziel war es herauszufinden, wie Menschen 
darauf reagieren, wenn der Roboter nicht 
weiter weiß und auf Basis der gewonne-
nen empirischen Daten einen Algorithmus 
zu implementieren, der es einem Roboter 
ermöglicht, in vergleichbaren Situationen 

autonom zu entscheiden, welchen Schritt 
er als nächstes setzen sollte. 

Aber nicht nur im Bereich der Service Ro-
botik ist die Mensch-Roboter-Interaktions-
forschung von Belang. In dem FFG Projekt 
„AssistMe“ untersuchte Weiss gemein-
sam mit Kollegen vom Forschungsinstitut 
Profactor die Mensch-Maschine-Zusam-
menarbeit zwischen FacharbeiterIn und 
Roboterarm. Drei verschiedene Ausbaus-
tufen wurden in NutzerInnen-Studien un-
tersucht, wobei sich gezeigt hat, dass die 
Ausbaustufe, die optische Schaltflächen in 
den Arbeitsbereich des Werkers projizierte, 
die objektiv und subjektiv beste Leistung 
erzielte. Die Werker beurteilten diese Form 
der Zusammenarbeit mit dem Roboterarm 
als jene mit höchster Bedienbarkeit und 
kürzester Einlernzeit.

In ihrem nächsten FWF Elise-Richter-Pro-
jekt „Shared Space“ beschäftigt sich 
Weiss mit den sogenannten „Gefährten-
robotern“ (eng. companion robots). Sozi-
ale Gefährtenroboter sollen in erster Linie 
zwei Aufgaben erfüllen: (i) Menschen bei 
praktischen Alltagsaufgaben unterstützen 
und (ii) eine vom Benutzer wahrgenom-
mene Beziehung unter Verwendung von 
sozialen Signalen etablieren. BUDDY ist 
einer der ersten im Handel erhältlichen 
Roboter von dem der Hersteller behaup-
tet, er sei in der Lage diese Art von sozialer 
Mensch-Roboter-Beziehung zu ermöglich. 
Bis dato existieren keine Langzeitstudien, 
die untersuchen wie sich diese Art von Ro-
boter (die nicht nur eine bestimmte Alltag-
saufgabe für den Menschen erledigt, son-
dern auch auf Interaktion durch simulierte 
soziale Signale ausgelegt ist) über einen 
längeren Zeitraum auf den menschlichen 
Alltag auswirkt. Die Arbeitshypothese be-
sagt, dass sich die Interaktion von Nutze-
rInnen mit BUDDY über die Zeit verändern 
wird und sich der Akzeptanzprozess je 
nach den soziodemografischen Merkma-
len (Alter, Geschlecht, Beruf etc.) der Teil-
nehmerInnen unterscheiden wird.
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