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Abstract

Die aktuelle Fulle an Technologien bietet vielseitige Chancen fiir breite Verwendungszwecke und in
den unterschiedlichsten Kontexten, wodurch sich unbekannte Forschungsfelder 6ffnen. Diese
Bachelorarbeit fokussiert sich auf die Technologie der Teleprasenzroboter und die Qualitat des
Erlebnisses, welche Menschen damit erfahren. Hierzu wurde im Kontext einer kulturellen 6ffentlichen
Institution eine explorative Studie durchgefiihrt, mit dem Ziel, den Mehrwert eines
Teleprasenzroboterbesuches und eines Besuches vor Ort zu erheben sowie die beiden Erlebnisse
miteinander zu Vergleichen. Die qualitative Auswertung des Datenmaterials ergab, dass Aspekte der
Interaktion, die Neuheit der Erfahrung sowie das Sparen von verschiedenen Ressourcen forderlich fur
den wahrgenommenen Mehrwert der Remote Besuchsart sind. Zu den férdernden Aspekten vor Ort
zahlt die Art und Weise, wie das Museum verschiedene Inhalte prasentiert, sowie der Wissenszuwachs

und der Anstoss zur Reflexion, die durch den Besuch ausgeldst werden.

Die Anzahl Zeichen inklusive Leerzeichen ohne Anhang betragt: 113'937.
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1 Einleitung

Die Kraft des technologischen Fortschritts ist allgegenwaértig und hat die Interaktion zwischen
Mensch und Technologie in verschiedenen Bereichen wie Tourismus und Kulturerbe neu definiert
(Trunfio, Campana & Magnelli, 2020). Mit Technologien wie Teleprasenzrobotern oder virtuellen
Realitdten verwischen die Grenzen und es werden neue soziale sowie symbolische Rdume geformt
(Go & Van Fenema, 2006). Diese Technologien treiben einen Paradigmenwechsel in verschiedenen
Wissensbereichen voran, der die Interaktionen zwischen Menschen, physischen Elementen und
technologischen Schnittstellen beeinflusst sowie Wissenschaftler und Praktiker dazu auffordert,

Ansétze neu zu definieren (Trunfio et al., 2020).

Die aktuellen Telepréasenzroboter sind fur die Kommunikation und Zusammenarbeit am
Arbeitsplatz konzipiert (Cha, Chen & Mataric, 2017; Kristoffersson, Coradeschi, Eklundh & Loutfi,
2015) oder finden ihre Verwendung in Bereichen wie der Chirurgie (Sheetz, Claflin & Dimick, 2020),
der Pflege von Personen im vorgeschrittenen Alter (Isabet, Pino, Lewis, Benveniste & Rigaud, 2021;
Koceski & Koceska, 2016; Moyle, Arnautovska, Ownsworth & Jones, 2017) sowie an Schulen
(Garner, 2019; Schouten et al., 2021; Thompson & Chaivisit, 2021; Yousif, 2021). Teleprasenzroboter
werden bisher nicht daftr eingesetzt, mit ihnen einen Museumsbesuch zu erleben, daftir gabe es
jedoch Potenzial wie verschiedene Forschungsansétze zeigen. Dazu gehdren die Arbeiten von Shiomi,
Kanda, Ishiguro und Hagita (2006), welche eine Feldstudie zu humanoiden Robotern in einem
Wissenschaftsmuseum durchfiihrten, zudem Pivec und Kronberger (2016), die untersuchten welchen
Mehrwert das virtuellen Museums bezogen auf die gezeigten Inhalte hatte und Gasteiger, Hellou und
Ahn (2021) analysierten soziale Roboter in Museen im Zusammenhang mit Akzeptanz. Es gibt
ebenfalls Literatur zu Teleprésenzrobotern, welche als Tourguides in Museen eingesetzt wurden
(Burgard et al., 1999; Faber et al., 2009). Was trotz der untersuchten Anwendungs- und
Kontextvielfalt zum jetzigen Zeitpunkt noch fehlt, ist der Fokus auf Teleprdsenzroboter und ihren
Mehrwert im Zusammenhang mit interaktiven Museen. Die folgende Bachelorthesis soll dieses

Forschungsfeld weiter ergriinden und einen Teil dazu beitragen, diese Forschungsliicke zu verkleinern.
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Die meisten Robotersysteme werden in der Regel fur einen begrenzten Zeitraum in
Laborumgebungen eingesetzt und bewertet (Cesta, Cortellessa, Orlandini & Tiberio, 2012). Der
Nachteil der Laborevaluierung besteht darin, dass sie nicht die unterschiedlichen Herausforderungen
berucksichtigt, die der Einsatz von Roboterlésungen in realen Umgebungen mit sich bringt (Cesta, A.
Cortellessa, G. Orlandini, A. Tiberio, 2013; Ludwig, Laan & Witvliet, 2001). Obwohl experimentelle
Studien den Vorteil haben, dass sie bis zu einem bestimmten Masse kontrollierbar sind, beeintrachtigt
sie die kinstliche Umgebung, in der sie durchgefiihrt werden. Dadurch verlieren sie an Realitatsbezug

(VanderStoep & Johnson, 2009).

Dieser Nachteil von Laborevaluationen wird in dieser Bachelorthesis umgangen, da die
Erhebungen im realen Umfeld des Museums fiir Kommunikation in Bern

(https://www.mfk.ch/besuchen/besucherinfo) stattfanden. Das Museum will mit ihrer Arbeit einen

direkten Bezug zur Gesellschaft haben und ein Ort mit Relevanz sein, dazu missen sie den Denkraum
erweitern und breite Gesellschaftsschichten ansprechen. Dies vollbringen sie mit interaktiven
Stationen, iberraschenden Objekten und zahlreichen Erlebnisstationen. Die Faszination rund um die
Welt der Kommunikation wird mit den Besuchenden durch den direkten Austausch mit dem Personal
geteilt z.B. in Form von Workshops, Mini-Theater, virtuellen Rundgéngen (,,MfK - Ausstellungen®,

0.J.).

Das Ziel dieser Bachelorthesis ist, wissenschaftlich aufzeigen, wo die Erlebnispotenziale des
Teleprasenzroboters liegen und in Kooperation mit dem Museum fir Kommunikation Auskunft tiber
die Erlebnisqualitat der Besuchenden zu geben. Diese wird von Brunner und Wagner (2016) als
«ein[e] ganzheitlich[e] subjektiv[e] Bewertung der emotionalen Erfahrung in Zusammenhang mit
einer Leistung eines Anbieters» definiert. Der hierbei wahrgenommene Nutzen, das heisst die Qualitét
der Erfahrung eines tatsachlichen Museumsbesuches, variiert zwischen verschiedenen Besuchertypen
und héngt von unterschiedlichen Faktoren ab (Tsiropoulou, Thanou & Papavassiliou, 2017). Wie diese
bei einem Vergleich des Besuches vor Ort bzw. per Teleprasenzroboter beschaffen sind, wird genauer
betrachtet. Die Hauptfragestellung, welche mit dieser Bachelorthesis versucht wird zu beantworten

lautet: Inwiefern unterschieden sich Aspekte der Erlebnisqualitat eines Remotebesuches via


https://www.mfk.ch/besuchen/besucherinfo

Robot or not? - Einleitung 6

Teleprasenzroboter von einem klassischen Museumsbesuch vor Ort? Daraus ergeben sich drei weitere

Unterfragestellungen, welche es zu beantworten gilt:

e Worin liegt der Mehrwert eines Remotebesuches via Teleprasenzroboter?
o Worin liegt der Mehrwert eines Besuches vor Ort im Museum?
o Wie erlebt die Person, die den Teleprasenzroboter steuert, ihren Museumsbesuch im Vergleich
zu einem Besuch vor Ort?
Um diese Frage zu beantworten, wurde ein qualitatives Forschungsdesign mit explorativem
Charakter gewdhlt. Eine explorative Pilotphase ging der qualitativen Experimentaldesigns dabei

voraus.

Nicht Ziel dieser Thesis ist es, zu untersuchen, wie sich die anfanglichen Reaktionen auf den
Teleprasenzroboter mit der Zeit verandern. Auch wird nicht auf die Akzeptanz des
Telepréasenzroboters im Museum eingegangen und es werden dafiir keine Use-Case-Szenarien
entwickelt. Die folgende Bachelorthesis thematisiert nicht die Zusammenarbeit zwischen Menschen
und Maschinen und beinhaltet keine qualitativen oder quantitativen Bewertungen zur Erledigung von
Tasks. Es geht primar nicht darum, wie der Roboter von anderen Museumsbesuchenden
wahrgenommen wird oder wie benutzergerecht die Plattform ist, Gber die sich die Besuchenden in

diesen einwahlen.

In den folgenden Bachelorthesis wird in Kapitel 2 zuerst ein theoretisches Fundament gelegt,
welches die Basis bildet fiir die in Kapitel 3 beschriebenen angewendeten Methoden, welche die
Forschungsfragen beantworten sollten. In Kapitel 4 wird das Datenmaterial analysiert und dargestellt
um anschliessend in Kapitel 5 interpretiert zu werden. Kapitel 5 endet damit, die Ergebnisse der
Erhebung in einen grdsseren Kontext zu setzten, auf Limitationen hinzuweisen und

Handlungsempfehlungen an den Praxispartner abzugeben.
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2 Theoretische Grundlagen

Im folgenden Kapitel werden wichtige theoretische Konzepte dargelegt, auf welchen die

Bachelorthesis aufbaut.

2.1 Teleprasenzroboter und weitere immersive Erlebnisse

Die Robotik Industrie entwickelt sich schneller als je zuvor (Kristoffersson et al., 2015; Yousif,
2021). Sie produziert eine Fulle verschiedener Arten von Robotern in unterschiedlichen Bereichen, z.
B. in der Medizin, dort ist der Einsatz der robotergestiitzten Chirurgie bei Eingriffen zwischen 2012
und 2018 von 1,8 % auf 15,1 % gestiegen (Sheetz et al., 2020). Des Weiteren flhrt die
Statistikabteilung der Internationalen Foderation der Robotik (IFR) jahrlich eine statistische Erhebung
uber den Verkauf von Servicerobotern durch. Sie verzeichnete, dass dieser vor allem in den Bereichen
«Mediziny und <Logistik> von 2018 bis 2020 zunahm, und wagte eine optimistische Prognose fiir die
Jahre 2021-2023 (,,International foundation of robotics®, 2020). Einen Teil davon stellen mobile
Telepréasenzroboter dar. Auch sie sind ein vielversprechender Bereich flir die Robotikindustrie, welche
in einer Vielzahl von verschiedenen Bereichen eingesetzt werden kdnnen. (Cosgun, Florencio &
Christensen, 2013). Teleprasenzroboter sind mobile Roboterplattformen, die in der Lage sind,
beidseitige Audio- und Videokommunikation zu erméglichen und sich zu bewegen (Desai, Tsui,
Yanco & Uhlik, 2011). Typischerweise verfligen sie tiber einen LCD-Bildschirm, eine Webkamera,
ein Mikrofon und Lautsprecher, die auf einer mobilen Roboterbasis montiert sind (Kristoffersson et
al., 2015). Moderne Teleprasenzroboter kdnnen als verkorperte Videokonferenzen auf Radern
beschrieben werden (Desai et al., 2011). Dabei sieht der Benutzende die unmittelbare Umgebung in
der sich der Teleprésenzroboter befindet, wird aber gleichzeitig ebenso in dieser auf dem LCD-
Bildschirm dargestellt. Der auf Abbildung 1 gezeigte Teleprésenzroboter wird in der folgenden

wissenschaftlicher Erhebung verwendet, dient hierbei jedoch lediglich als ein Beispiel.
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Abbildung 1: Telepriasenzroboter <Double 3> abgerufen unter https://www.doublerobotics.com/

Indem Teleprasenzroboter die Rolle einer Kommunikationsschnittstelle zwischen Menschen
und der Aussenwelt einnehmen, kdnnen sie Interaktionen von Menschen fordern (Moyle et al., 2017).
Die Gelegenheit zur Mobilitét, welche Teleprasenzroboter bieten, verspricht den Fernnutzern ein
starkeres Gefuhl des «Dabeiseins> und damit eine bessere Unterstiitzung zwischen Mensch und
Roboter (Isabet et al., 2021; Rae & Neustaedter, 2017). Dadurch kdnnen Teleprésenzroboter das
Zugehorigkeitsgefihl fordern, weil sie das soziale Bewusstsein anregen (Hopper, 2014; Schouten et

al., 2022).

Nebst virtuellen Realitaten bieten auch die Technologien der Teleprasenzroboter die
Maoglichkeit der Fernteilnahme an offentlichen, beruflichen oder privaten Aktivitaten (Herring, 2013).
Sie gestatten es Institutionen, ihren Besuchenden neue Zugange zu den Vermittlungs-, Forschungs-,
Sammlungs- und Ausstellungsaktivitaten zu geben (,,Plattform der Museen in der Schweiz*, o. J.).
Diese Zugénge sind unabhéngig von dem gesundheitlichen Zustand oder dem momentanen
Aufenthaltsort der Besuchenden (Garner, 2019; Herring, 2013; Yousif, 2021). Solche neuen
Technologien durchdringen alle Ebenen sowie Handlungs- und Wirkungsbereiche und spielen auch im

Kontext von kulturellen 6ffentlichen Institutionen eine Rolle, da in den vergangenen Jahren verstérkt


https://www.doublerobotics.com/
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uber die Etablierung und Durchsetzung digitaler Geschaftsmodelle gesprochen wurde (Khare A.,

Kessler D., 2018; Péllman & Herrmann, 2019).

Der Kulturbereich ist, wie andere gesellschaftliche Bereiche, von diesem technologischen
Paradigmenwechsel betroffen und muss sich neu organisieren, um auf die raschen Entwicklungen
digitaler Technologien und ihre Vernetzung reagieren zu konnen (Khare A., Kessler D., Wirsam J.
2018). Kulturelle Einrichtungen wie Museen, Theater, Opern- und Konzerthduser arbeiten verstarkt an
digitalen Strategien um technische Fortschritte zu integrieren um so auf die neuen und veranderten
Bedurfnisse ihrer Besuchenden einzugehen (Trunfio et al., 2020). Museen nutzen die Mdglichkeiten
dazu, ihr Dienstleistungsangebot neu zu gestalten und einzigartige Erlebnisse zu schaffen, bei dem
erfahrungsbasiertes Lernen mit innovativen Formen der Unterhaltung und Erholung sowie anderen
Arten von Erlebnissen kombiniert wird (Trunfio et al., 2020). Dieses Bewusstsein flir den Beitrag des
Lernens hat sich in den letzten Jahren verstarkt und auch den Beitrag, den Museen zum 6ffentlichen
lebenslangen Lernen leisten (Forrest, 2013; Packer & Ballantyne, 2010). Dieser Sektor des
informellen Lernens wird eine immer wichtigere Rolle in der Gesellschaft spielen und
Freizeiteinrichtungen werden als Orte, an denen Menschen Informationen erwerben, ldeen entwickeln
und neue Visionen flir sich selbst und ihre Gesellschaft entwerfen, an Bedeutung gewinnen (Packer &

Ballantyne, 2010).

Museen befinden sich in einem Transformationsprozess: Sie entwickeln sich von ruhigen,
statischen und berechenbaren Institutionen zu komplexen kulturellen Organismen, die mit globalen
Plattformen verbunden sind (Dibitonto, Leszczynska, Cruciani & Medaglia, 2020). Technologien wie
Telepréasenzroboter oder virtuelle Realititen ermdglichen die Neugestaltung der
Dienstleistungsmodelle von Kulturorganisationen und schaffen alternative Szenarien fiir die
Verwaltung von Museen. Solche mdglichen Szenarien lassen Verbindungen zwischen immersiven
Besuchererlebnissen und virtueller Interaktion mit kulturellen sowie historischen Artefakten entstehen
(Trunfio et al., 2020). Es gilt, ein Gleichgewicht zwischen physischer und digitaler Realitét
herzustellen, sowie die sozialen Auswirkungen neuer kultureller und technischer Trends zu messen
(Dibitonto et al., 2020). Museen missen ihre Leistungen optimieren, indem sie ihre kulturellen

Modelle auf erlebnisorientiertere Dienstleistungen umstellen und diese fur Besuchende zugénglich
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machen (Fuentes-Moraleda, Lafuente-Ibafiez, Fernandez Alvarez & Villace-Molinero, 2021). Zudem
missen sie ein authentisches Erlebnis bieten sowie das Erlebnis der Besuchenden durch Bildung und
Unterhaltung verbessern (Lee, Jung, tom Dieck & Chung, 2020). Denn heutzutage sind Personen auf
der Suche nach Erlebnissen, die <ihre Sinne blendeny, sie «<persdnlich ansprecheny, <ihr Herz berlhrens
und <ihren Verstand anregeny, wahrend sie sich <Fantasien, Gefiihlen und Spass> hingeben (Markovic,

2019; Schmitt, 1999).

2.2 Theoretischer Rahmen fur die Erhebung

Im nachfolgenden Kapitel werden die fur diese Bachelorthesis genutzten theoretischen
Paradigmen erlautert. Diese geben den Rahmen fir die qualitative Untersuchung vor, welche die
Forschungsgrundlage bildet. Die Theorie zur wahrgenommenen Erlebnisqualitéat von Sternad und
Maddritscher (2018) stellt das Fundament fiir die Erhebung und dessen Auswertung dar. Aufgrund der
Vielseitigkeit und der breit gefacherten Dimensionen, die in dem Modell erortert werden, bietet es
einen soliden Anwendungsbezug. Des Weiteren wird das Phanomen der Prasenz genauer erlautert, da
es der Versuchsaufbau erlaubte, einen Teleprasenzroboter zu steuern, was ein Gefiihl der Prasenz bei
den Versuchspersonen auslosen konnte. Zusatzlich wurde die Expectation Disconfirmation Theorie
zum Einsatz angezogen, da der Anwendungskontext eines Teleprésenzroboters fur viele eine neue
Erfahrung darstellte. Die anfanglichen Einstellungen sowie Erwartungen wurden daher zu Beginn
erfragt, um zu einem spéateren Erhebungszeitpunkt wieder darauf zurlickzugreifen. Im Folgenden

werden die Theorien der Reihe nach erlautert.

2.3 Erlebnisqualitat

Obwohl es an einer einheitlichen Begriffserklarung in der Forschung mangelt (Helkkula, 2011),
hat sich in den letzten Jahren ein Konsens darlber herausgebildet, dass Kundenerlebnis oder die
Quality of Experience (QoE) als eine multidimensionale Bewertung charakterisiert ist, bei der
verschiedene Dimensionen oder Faktoren zu einer ganzheitlichen Sichtweise somit zu einem
vollumféanglichen Erlebnis beitragen (Bruhn & Hadwich, 2012; Gentile, Spiller & Noci, 2007; Sternad
& Madritscher, 2018). Dieses kann direkter oder indirekter Natur sein und umfasst alle Kontaktpunkte

mit dem Dienstleistungsanbieter (Bruhn & Hadwich, 2012).
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Rojas und Camarero (2006) unterteilen die Erlebnisqualitat in zwei Hauptdimensionen, eine
kognitive und eine affektive Dimension. Die meisten dieser unterschiedlichen Definitionen von QoE
beruhen jedoch auf Konzeptualisierungen, die mehr als zwei Dimensionen beinhalten (Bruhn &
Hadwich, 2012; Gentile et al., 2007; Markovi¢, 2019; Schmitt, 1999). Gentile et al. (2007) fugen der
QOE eine sensorische Dimension hinzu und gemass Markovi¢ (2019) enthélt ein Erlebnis jeweils eine
kognitive, konative und affektive Komponente. Das Modell von Schmitt (1999) basiert sogar auf fiinf
Dimensionen, abgesehen von den bereits genannten ergénzt er eine Handlungsdimension, in der das
Verhalten und der Lebensstil der Konsumierenden vereint werden, sowie eine soziale Dimension, die

sich aus der Interaktion mit anderen Personen wahrend dem Erlebnis ergibt.

Sternad und Mddritscher (2018) haben die tragenden Dimensionen sowie zwei &ussere
Einflisse auf die wahrgenommene Erlebnisqualitét in der unteren Abbildung 2 in Anlehnung an
Schmitt (1999) sowie Bruhn und Hadwich (2012) zusammengefligt. Sie haben ausserdem in ihrer
Analyse moderierende Faktoren wie situations- und kundenbedingte Einflusse definiert sowie in die
wahrgenommene Erlebnisqualitit einbezogen. Die beiden Einflisse haben zur Folge, dass der
Untersuchungsrahmen so kontextnah wie maglich erfolgen soll, da je nach genannten mdéglichen
Einflussfaktoren die wahrgenommene Erlebnisqualitat unterschiedlich ausfallen kénnen (Sternad &

Maddritscher, 2018).

Nachfolgend werden die einzelnen Dimensionen genauer erldutert. Ausschlaggebend fiir die
Wahl dieses Frameworks waren seine Aktualitat und die Flexibilitat, welche es erlaubt, die Theorie

auf den Kontext von kulturellen Institutionen anzuwenden.
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Abbildung 2: Erlebnisdimensionen und moderierende Einfllsse auf die wahrgenommene

Erlebnisqualitat aus Sternad und Madritscher (2018) S. 125

Die sensorische Erlebnisdimension ist durch direkte Sinneswahrnehmungen geprégt (Sehen,

Horen, Riechen, Fiihlen und Schmecken). Ob ein Erlebnis als schon, dsthetisch oder angenehm

12

empfunden wird, kann von diesen Wahrnehmungen abhangen (Sternad & Mddritscher, 2018). Bei der

affektiven Erlebnisdimension geht es um die Emotionen, Gefiihle und Stimmungen, die in Verbindung

mit dem Erlebnis erzeugt werden (Sternad & Madritscher, 2018) Die kognitive Erlebnisdimension

bezieht sich auf die Aufnahme, Verarbeitung und Speicherung von Informationen und drauf, inwiefern

sich Personen mit dem Erlebnis kognitiv auseinandersetzen (Sternad & Mddritscher, 2018). Die

verhaltensbezogene Erlebnisdimension betrifft das konkrete Nutzungserlebnis, das die Erlebnisqualitét

der Nutzenden beeinflussen kann (Sternad & Mddritscher, 2018). Die Lebensstil-Erlebnisdimension
(in der Abbildung 2 Lifestyle) beschreibt, wie eine Institution bestimmte Wertesysteme einer Person
mit dem Erlebnis bestétigt oder verneint, also ob sich diese dadurch in ihrer bereits existierenden

Einstellung und Meinung bekréftigt fihlt. Es geht dabei um den selbst wahrgenommenen Lebensstil
der Person und in welchem Masse das Erlebnis diesen widerspiegelt (Sternad & Mddritscher, 2018).

Innerhalb der sozialen Erlebnisdimension wird beschrieben, wie Personen persénliche Interaktionen
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empfinden, die sie wahrend des Erlebnisses haben. Sie bezieht sich zudem auf die Art, wie die
Leistungen von Institutionen soziale Beziehungen beeinflussen kénnen z. B. durch Schaffung eines

Zugehorigkeitsgefiihls (Sternad & Mddritscher, 2018).

Der moderierende Faktor der Situation konzentriert sich auf Einfliisse wie Zeitdruck,
Anwesenheit von anderen Personen, Verfiigbarkeit von Konkurrenzangeboten oder Ahnlichem
(Sternad & Maodritscher, 2018). Die wahrgenommene Erlebnisqualitét kann zusatzlich von
sogenannten Kundenbedingten moderierenden Faktoren beeinflusst werden. Dies sind einerseits
persdnliche und demografische Charakteristika der einzelnen Personen (intrapersonalen Faktoren),
andererseits auch die Zugehdrigkeit zu bestimmten Referenzgruppen (interpersonelle Faktoren)

welche fir die wahrgenommene Erlebnisqualitit von Bedeutung sind (Sternad & Madritscher, 2018).

2.4 Phanomen der Présenz

In der unvermittelten Wahrnehmung wird Prasenz als selbstverstandlich vorausgesetzt. Wenn
die Wahrnehmung jedoch durch die Kommunikationstechnologie erweitert wird, entsteht der Zwang,
zwei getrennte Umgebungen gleichzeitig wahrzunehmen. Einerseits die physische Umgebung, in der
man sich tatsachlich befindet, und andererseits die tber das Medium prasentierte Umgebung welche
auf die Sinne wirkt (Steuer, 1992). Hendrix und Woodrow (1996) erértern, dass sich Prasenz auch aus
dem Lesen eines fesselnden Buches, dem Ansehen eines Films oder einem Tagtraum ergeben kann.
Sozusagen das Geflihl, in einer vermittelten Umgebung «anwesend> zu sein (Draper, Kaber & Usher,

1998; W. lJsselsteijn, Ridder, Freeman & Avons, 2000).

Das psychologische Phdnomen der Prasenz ist ein mehrdimensionales Konzept, das in der
Literatur Gblicherweise in deskriptive und strukturelle theoretische Ansétze unterteilt wird (Diemer,
Alpers, Peperkorn, Shiban & Muhlberger, 2015; Kristoffersson et al., 2015). Deskriptive Modelle
konzentrieren sich auf die Beschreibung der Komponenten von Prasenz, wahrend strukturelle Modelle
darauf abzielen, zu verstehen, wie die Erfahrung von Présenz kognitiv erzeugt wird (Diemer et al.,
2015). Letztere stellen interne Prozesse in den Mittelpunkt und beruhen im Allgemeinen auf der
Annahme, dass die Lenkung der Aufmerksamkeit auf die und die Schaffung einer mentalen

Reprasentation notwendige Prozesse sind, zum moglichen Erleben von Prasenz (Diemer et al., 2015).
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Teleprasenz ist als die Erfahrung der Présenz in einer Umgebung mithilfe eines
Kommunikationsmediums definiert (Steuer, 1992). Teleprésenz bezieht sich auf das Phanomen, dass
eine bedienende Person durch die Interaktion mit der Schnittstelle des Systems, also durch ihre
Handlungen und das anschliessende Wahrnehmungsfeedback der Teleoperationstechnologie, ein
Gefiihl der physischen Anwesenheit an einem entfernten Ort entwickelt (W. 1Jsselsteijn et al., 2000).
Somit ist Teleprasenz das Ausmass, in dem Anwendende sich in der vermittelten und nicht in der
unmittelbaren physischen Umgebung prasent flhlt (Steuer, 1992). Bei Ersterer kann es sich entweder
um eine zeitlich oder raumlich entfernte reale Umgebung (z. B. einen via Video Ubermittelten Ort)
oder um eine animierte, non-existente virtuelle Welt handeln, die mithilfe eines Computers dargestellt
wird (z. B. die animierte Welt eines Videospiels oder das erleben eines 3D Filmes) (Hendrix &

Woodrow, 1996; Steuer, 1992).

Diese Erlebniserfahrung der Présenz ist von besonderem Interesse, da das derzeitige Tempo der
technologischen Entwicklung zunehmend die Schaffung von Diensten ermdglicht, die in der Lage
sind, bei Nutzenden ein Gefiihl der Présenz hervorzurufen (W. IJsselsteijn et al., 2000; Lombard &
Ditton, 1997). Das Konzept der Prasenz hat potenzielle Relevanz fiir die Gestaltung eines breiten
Spektrums interaktiver und nicht interaktiver Medien sowie fiir Anwendungen in verschiedensten
Bereichen wie Bildung, Kommunikation und Unterhaltung (W. 1Jsselsteijn et al., 2000; Lombard &

Ditton, 1997).

2.5 Expectation-Disconfirmation-Theory

Es wurden verschiedene Theorien zur Erklarung der Zufriedenheit beim Konsum von Produkten
und Dienstleistungen entwickelt (Yuksel & Yiksel, 2001). Im Allgemeinen wird bei diesen Theorien
davon ausgegangen, dass die Zufriedenheit der Verbrauchenden ein relatives Konzept ist, das stets in
Bezug auf einen Standard beurteilt wird. Einigen dieser Theorien zufolge beurteilen diese ihre
Zufriedenheit hinsichtlich von Werten und Wiinschen (Value-Percept-Theorie), wahrend gemass
anderen der verwendete Standard die prédiktiven Erwartungen (Expectation Disconfirmation Theory)

oder die erfahrungsbasierten Normen (Comparison-Level-Theorie) sind (Yiksel & Yiksel, 2001).
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Fur die vorliegende Bachelorthesis wird genauer auf das Erwartungsbestatigungsparadigma (engl.
Expectation Disconfirmation Theory, EDT) eingegangen. Dieses erklért den Prozess, durch den
Personen ihr Zufriedenheitsniveau auf der Grundlage ihrer Erwartungen bestimmen (de Rojas &
Camarero, 2006). Gemass der EDT, die aus der Erforschung des Verbraucherverhaltens kommt,
entwickeln Personen aufgrund von personlichen Erfahrungen unterschiedliche Erwartungen an die
Qualitat von Dienstleistungen und messen daher bei der Bildung ihrer subjektiven Bewertungen oder
Zufriedenheitsurteile mit individuellen Massstaben (Oliver, 1980; de Rojas & Camarero, 2006; Van
Ryzin, 2013). Anschliessend findet ein Vergleichsprozess statt, in dem bestimmt wird, inwieweit die
Erwartungen bestétigt wurden (Oliver, 1980; Schwarz & Zhu, 2015). Das Erwartungsniveau wird
dann zu einem Standard, anhand dessen das Produkt beurteilt wird. Das heisst, wenn das Produkt oder
die Dienstleistung einmal benutzt wurde, werden die Ergebnisse mit den Erwartungen verglichen
(Yiksel & Yuksel, 2001). Wenn die praktischen Erfahrungen der Nutzenden mit einer Technologie
mit ihren Erwartungen Ubereinstimmen, kdnnen sie eine hohere Zufriedenheit und die Absicht zur
Fortsetzung der Anwendung dussern (Lankton, McKnight & Thatcher, 2014). Im Gegensatz dazu
konnen unerfillte Erwartungen negative Folgen haben, die dazu fiihren kdnnen, dass die Benutzenden
das Produkt oder die Dienstleistung nicht anwenden bzw. sie aufgeben (Lankton et al., 2014). Die
wahrgenommene Qualitat kann also primar als der Unterschied zwischen den Kundenerwartungen an
die Leistung und der tatsachlich erfahrenen Leistung gesehen werden. In diesem Zusammenhang wird
auch von Konfirmation gesprochen, wenn diese Erwartungen bestatigt werden, und von

Diskonfirmation, wenn sie nicht bestatigt werden (Sternad & Mddritscher, 2018).

Die Einschétzung und Erfahrungen von Besuchenden sowie die Frage, wie sich Erstere in Form
von Zufriedenheit niederschlégt, beschéftigen Organisationen, die Kulturgiter verwalten (Museen
oder Kunstgalerien) (de Rojas & Camarero, 2006). Das Besondere, Uberraschende und
Differenzierende wonach Besuchende streben, kann in vielen Organisationen erst durch ein
einzigartiges Kundenerlebnis erreicht werden (Sternad & Mddritscher, 2018). Dies fihrt dazu, dass
das <Erlebnisy zu einem Schliisselbegriff im Bereich des Marketings wird und infolgedessen diese

Zufriedenheit der Besuchenden durch die Gesamtheit der gemachten Erfahrungen bestimmt wird. Sie
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suchen eine Gesamterfahrung, die Freizeit, Kultur, Bildung und soziale Interaktion einschliesst (de

Rojas & Camarero, 2006).

2.6 Geplante Auswertungsmethode

Die Erlebnisqualitat von Multimedia-Anwendungen und das damit verkntpfte Phdnomen der
(Tele-)Préasenz hangen eng mit der Wahrnehmung der Benutzenden zusammen und sind eine
individuelle Erfahrung (Hossfeld et al., 2014; W. A. IJsselsteijn, de Ridder, Freeman & Avons, 2000).
Zur Messung von Erlebnisqualitét gibt es in der Forschung quantitative sowie qualitative Ansatze.
Quantitative Ansétze wie der Fragebogen SERVQUAL welcher Erwartungen und Wahrnehmungen
von Dienstleistungsqualitat misst (Jiang, Klein & Crampton, 2000) oder die Skala fiir die Préferenz
von Freizeitaktivitaten von Manfredo, Driver und Tarrant (1996) wurden anfanglich zwar erwogen,
nach Abwagen der forschenden Person jedoch als unpassend fiir den hier prasentierten
Untersuchungsrahmen und den Forschungsfokus befunden. Die Bewertung der Erlebnisqualitat
erfordert qualitative subjektbezogene Studien, um den Grad der Freude oder des Argernisses zu
ermitteln, den die Nutzenden empfinden, sowie personliche Eindriicke und Erfahrungen offenzulegen
(Hossfeld et al., 2014; W. A. 1Jsselsteijn et al., 2000). Bei den qualitativen Messmethoden sind
Interviews ein zentrales Instrument (Talmy, 2010). Die Bachelorthesis beruht auf halbstrukturierten
Leitfaden Interviews. Dies sind eine Art von Interviews, bei welchem die Fragen vor dem Interview
geplant sind, dennoch erhalt die befragte Person die Mdglichkeit, bestimmte Themen durch offene

Fragen zu erldutern (Alsaawi, 2014).
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3 Methodik

Im nachfolgenden Kapitel wird die methodische VVorgehensweise der Bachelorthesis erldutert.
Zuerst wird konkret bezog genommen auf das qualitative Experiment und dessen Umsetzung.
Anschliessend wird der Rekrutierungsprozess der Versuchspersonen und die Erarbeitung der
Interviewleitfaden geschildert. Versuchspersonen wurde bei spezifischer Bezeichnung und in Tabellen

jeweils mit VP und der dazugehdrigen Nummer abgekiirzt, um die Lesbarkeit der Thesis zu erhéhen.

Da das zu untersuchende Forschungsgebiet von Teleprasenzroboter im Anwendungskontext von
kulturellen Institutionen noch wenig untersucht ist, wurde eine explorative Vorgehensweise gewahlt.
Die Exploration der Forschungsumgebung beinhaltete einen Pretest. Diese Vorarbeit diente zur
Pilotierung der Methode und zur Fokussierung der Forschungsfrage. Der genaue Ablauf des Pretests

ist in Anhang B festgehalten.

Das schrittweise VVorgehen der Datenanalyse wurde durch die inhaltlich strukturierende
Inhaltsanalyse geleitet. Diese ist die richtige Wahl, wenn kommunizierte Inhalte wie in diesem Fall
Interviews regelgeleitet analysiert werden sollen (Kuckartz, 2014). Dabei ist es denkbar, anhand der
moglichen induktiven Herangehensweise explorativ ein unbekanntes Forschungsfeld zu ergriinden.
Diese Methode ist jedoch ebenfalls in der Lage, bereits bestehende VVorannahmen oder theoretische
Konstrukte fallbezogen zu tberprifen, sofern deduktiv vorgegangen wird (Kuckartz, 2014). Bereits
bei der ersten Datensichtung sollen Gedanken und Ideen in Bezug auf das Material festgehalten
werden (Kuckartz, 2014). In dieser Bachelorthesis wurden erste Memos wéhrend des Transkribierens
festgehalten (siehe Anhang G1). Solche Memos kénnen die voranschreitende Analyse leiten
(Kuckartz, 2014). Anschliessend werden aufgrund der Datensichtung Hauptkategorien gebildet. Im
Anschluss wurde eine fallbezogene Zusammenfassung gemacht, wobei zu jeder Versuchsperson die

wichtigsten Inhalte festgehalten wurden (siehe Anhang G2).

3.1 Untersuchungsdesign

Um die Fragestellungen beantworten zu kénnen, fanden die Erhebungen in zwei Teilen

respektive zwei Besuchsarten statt. Die eine Besuchsart umfasste den Besuch vor Ort im Museum fur
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Kommunikation, welches durch seine Einladung zur Partizipation jedes Besuchenden ein innovatives
und von Interaktivitdt gepragtes Erlebnis rum um das Thema Kommunikation schaffen méchte (,MfK
- Unsere Werte®, o. J.). Die andere Besuchsart bestand darin, dieses Museum remote zu besichtigen
wahrend Besuchende den Teleprasenzroboter von zuhause aus bedienen. Dies schliesst an die Werte
des Museums an, die Schnittmenge zwischen digitalen und analogen Angeboten auszubalancieren fiir

einen grosstmoglichen Mehrwert (,MfK - Unsere Werte*, o. J.)

Dieses Erhebungsdesign wird als Within-Subject-Design bezeichnet, da jede Versuchsperson
beide Besuchsarten erlebte. Somit sind sie in der Lage, einen Vergleich zwischen den Besuchsarten
anzustellen und dartiber zu Berichten. Within-Subject-Designs kdnnen zu unerwiinschten Effekten
fuhren, wenn die Befragten erwarten, dass sie sich nach einem bestimmten Muster verhalten mussen,
oder wenn sie versuchen, Antworten zu geben, um ihre Wahrnehmung der Erwartungen der
forschenden Person zu erfiilllen (Charness, Gneezy & Kuhn, 2012). Diese Designs haben jedoch auch
wesentliche Vorteile im Vergleich zu Between-Subject-Analysen. Erstens ist ihre interne Validitat
nicht von einer zufélligen Zuweisung abhangig. Zweitens bieten sie in vielen Konstellationen eine

erhebliche Steigerung der Aussagekraft.

Die Erhebungen fanden in einem Zeitraum vom drei Wochen statt, vom 16. Méarz bis
einschliesslich 2. April 2022. Fiir die Durchfiihrung wurde ein kurzes Drehbuch geschrieben, damit
keine wichtigen Hinweise vergessen wurden den Versuchspersonen mitzuteilen (siehe Anhang C1).
Sie durchliefen beide Besuchsarten innerhalb eines Tages, mit Ausnahme von VP07, VP08, VP10
aufgrund von technischen Problemen mit dem Teleprésenzroboter. Im Anschluss an jeden Besuch
wurden sie von der forschenden Person interviewt, wobei der Fokus der gerade erlebten Besuchsart
lag. Da von denselben theoretischen Grundlagen der beiden Besuchsarten ausgegangen, sind Teile des
Leitfadens identisch aufgebaut, abgesehen von sprachlichen Anpassungen bezogen auf die Besuchsart.
Diese Interviews dauerten jeweils zwischen 20 und 30 Minuten. Nach Beendigung beider Besuche
fand ein drittes Interview statt, welches sich explizit auf den Vergleich der beiden Besuchsarten bezog.
Dieses nahm zwischen 10 und 20 Minuten in Anspruch. Als Basis dafur wurde die dritte
Unterfragestellung Wie erlebt die Person, die den Teleprasenzroboter steuert, ihnren Museumsbesuch

im Vergleich zu einem Besuch vor Ort? verwendet.
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3.2 Erhebungssituation

Bei dem Museumsbesuch vor Ort wurde wenig bis gar nicht in die Erhebungssituation
eingegriffen, da die Versuchspersonen einen mdglichst natlrlichen Einblick in die
Museumsumgebung erhalten sollten. Sie wurden dazu angehalten, das Museum eine halbe Stunde lang
zu erkunden und sich dabei primér auf das Erdgeschoss zu konzentrieren. Dies sollte ihnen die spétere
Vergleichbarkeit erleichtern. Im Vorfeld wurde zusammen mit der museumsverantwortlichen Person
ein Exponat bestimmt, welches die Versuchspersonen in der Remotebesuchsart sowie beim physischen
Besuch genauer betrachten sollten. Dieses war das Exponat «Wer mit wem», das davon handelt, mit
welchen Personengruppen interessierte Museumsbesuchende gewisse Informationen oder
Lebenssituationen teilten und mit welchen nicht. Es half den Versuchspersonen spater, den Vergleich

zwischen den beiden Besuchsarten zu ziehen, was die Auswertung der Erhebungen unterstitzte.

Bei der Remotebesuchsart erhielten die Versuchspersonen einen Login-Link per E-Mail, um auf
den Telepréasenzroboter Zugriff zu haben. Sie starteten den Besuch in einem separaten Raum, in dem
sie von einer mitarbeitenden Person des Museums empfangen wurden und sich zunéchst mit der
Steuerung des Roboters vertraut machen konnten. Um den Versuchspersonen zu Beginn Orientierung
und Hilfestellung zu geben, erhielten diese eine Aufgabe, welche ein Chatbot vermittelte und
begleitete. Es ging darum, innerhalb der Ausstellung eine Katze zu finden und so das Museum in
angeleiteter Form erstmals zu erleben. Eine mitarbeitende Person des Museums war dabei stets in der
Néhe des Teleprasenzroboters, sodass die Versuchsperson bei Schwierigkeiten jederzeit eine
Ansprechperson hatte. Sobald die Aufgabe abgeschlossen wurde, entweder durch das Finden der
Katze oder durch Aufgeben der Suche, wurde die Versuchsperson zu dem ausgesuchten Exponat «Wer
mit wem> gefiihrt. Im Folgenden wurde sie aufgefordert, eine andere im Museum anwesende Person
zu finden, damit das Exponat zusammen erlebt werden konnte. Nach einer halben Stunde wurde der

Besuch beendet.

Vor den beiden Besuchen beantworteten die VVersuchspersonen einen Prefragebogen, mit dem
die Mediatoren der kundenbedingten Einfliisse (siehe Kapitel 2.3) erfasst wurden. Zuséatzlich dazu
wurden sie um eine Selbsteinschétzung in den Bereichen <Technikaffinitaty, <Museumsaffinitat) und

«grundsatzliche Offenheit> gebeten, welche sie mit <unterdurchschnittlichy, <mittelméssig» oder
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<Uberdurchschnittlich> bewerten mussten. Ausserdem wurden die Versuchspersonen gefragt, ob sie
davon ausgehen, dass ihnen der Teleprasenzroboterbesuch dieselben Eindriicke vermittelt wie ein
physischer Besuch. Auf das Antwortverhalten bei den Selbsteinschétzungsfragen wurde im Leitfaden
bei der Lebensstil-Erlebnisdimension (siehe Kapitel 3.5 Leitfadengestitzte Interviews)
zuruckgegriffen. Die situationsbedingten Einflusse wurden ebenfalls im Leitfaden abgedeckt und
stammten Uberdies aus den Beobachtungen der Museumsmitarbeitenden, welche im Anhang D2 zu

finden sind.

3.3 Samplingauswahl

Die angestrebte Stichprobe bestand aus einem Convenience-Sampling, welches (ber ein
Schneeballsystem akquiriert wurde. Dieses willkirliche Verfahren ergibt einen Mangel an
Reprasentativitat einer qualitativen Stichprobe, stellt aber gleichzeitig einen Kompromiss dar, der
notwendig ist, um die Tiefe qualitativer Daten zu erreichen (Hughes & Hayhoe, 2007; Koerber &
McMichael, 2008). Insgesamt konnten 14 Versuchspersonen aus dem privaten, geschaftlichen und
akademischen Umfeld der forschenden Person rekrutiert werden. Diese wurden durch den E-Mail-
Verteiler der Fachhochschule Nordwestschweiz auf die Untersuchung aufmerksam gemacht, wobei
Master- sowie Bachelorstudierende der angewandten Psychologie angeschrieben wurden. Des
Weiteren wurde der E-Mail-Verteiler aus dem professionellen Umfeld der forschenden Person
aktiviert und es wurden private WhatsApp-Nachrichten verschickt. Die potenziellen Versuchspersonen
erhielten vorab Informationen zum Ablauf der Untersuchung sowie einen online Link, wo sie ihre
Verflgbarkeiten in einem Kalender markieren konnten. Die Gesamtdauer der Untersuchung pro
Versuchsperson wurde auf zwei Stunden angesetzt. Sie ergab sich aufgrund der explorativen Phase im

Vorfeld der Erhebung.

Das effektive Sampling (Beschreibung siehe Tabelle 1) wurde in zwei Gruppen aufgeteilt, um
Reihenfolgeeffekte auszubalancieren. Denn einige Verhaltenstheorien legen nahe, dass bei
Entscheidungsunsicherheit die Préferenzen durch verschiedene Kontextvariablen wie die Reihenfolge
der Informationsverarbeitung der Alternativen beeinflusst werden (Gierl & Hoser, 2002). Aufgrund

dessen nahm die eine Gruppe (n = 7) zuerst an dem Besuch vor Ort teil und anschliessend am
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Remotebesuch mit dem Teleprasenzroboter. Die restlichen Versuchspersonen durchliefen die beiden
Besuchsarten in gegenteiliger Reihenfolge. Welche Personen welcher Gruppe zugeteilt wurden, hing
von ihren individuellen Zeitplanen sowie ihrem Wohnort ab. Die definitive Gruppenzuteilung zur

Besuchsart findet sich in Tabelle 1.

Tabelle 1:

Effektives Sampling mit Gruppenzuteilung

Versuchsperson Gruppenzuteilung Geschlecht Alter Rekrutierung
VP01 vor Ort — remote weiblich 22 geschaftlich
VP02 remote — vor Ort weiblich 23 akademisch
VP03 vor Ort — remote ménnlich 27 akademisch
VP04 remote — vor Ort mannlich 29 geschaftlich
VP05 remote — vor Ort weiblich 35 privat
VP06 remote — vor Ort weiblich 37 privat
VP07 vor Ort — remote weiblich 53 privat
VP08 vor Ort — remote weiblich 27 privat
VP09 remote — vor Ort weiblich 26 akademisch
VP10 vor Ort — remote méannlich 23 geschaftlich
VP11 remote — vor Ort weiblich 24 privat
VP12 remote — vor Ort weiblich 26 privat
VP13 vor Ort — remote weiblich keine Angabe geschaftlich
VP14 vor Ort — remote weiblich 59 geschaftlich

Das Sampling bestand zum grdssten Teil aus weiblichen Versuchspersonen, nur 3 von 14
Personen waren mannlich. Die Altersspanne reichte von 22 bis 59 Jahren, wobei eine Versuchsperson
die Aussage zu ihrem Alter verweigert hat. Insgesamt betrug das Durchschnittsalter der
Versuchspersonen 29 Jahre. Jede von ihnen hat die gesamte Untersuchung abgeschlossen und die
Einverstandniserklarung unterschrieben, welche sie iber die genauen Rechte und Pflichten der

Partizipation an der Erhebung in Kenntnis setzt (Siehe Anhang F2).

3.4 Leitfadengestiutzte Interviews
Die Interviews, welche mit den Versuchspersonen gefiihrt wurden, liefen alle teilmonologisch
ab und basierten auf einem zuvor erarbeiteten Leitfaden. Dieser war auf die beschriebenen Theorien

sowie auf die Fragestellung ausgerichtet, welche in der Einleitung erléutert sind.

Bei teilmonologischen Interviews wird die Versuchsperson zum Erzahlen aufgefordert sowie

thematisch durch die forschende Person gestiitzt und geleitet (Helfferich, 2011). Der Fokus liegt auf
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der Versuchsperson, wobei die forschende Person die Erzdhlungen akzeptiert und eine gewisse

Distanz zwischen den beiden Parteien erhalten bleibt (Helfferich, 2011).

Die Leitfaden wurden vor ihrer Verwendung in der Erhebung einem Think-Aloud unterzogen,
welches einerseits die sprachliche Verstandlichkeit fir die themenfremden Versuchspersonen
sicherstellen soll und andererseits dazu verwendet wird, die Blocke thematisch in eine sinnvolle
Reihenfolge zu bringen. Dartber hinaus bereitet es die forschende Person auf die Interviews vor. Die
Forschungsmethode des Think-Alouds ist in der qualitativen Forschung gangig und fiihrt zu einem
Verstandnis der Beziehung zwischen Gedanken und Wortern (Charters, 2003). Mithilfe von Think-
Aloud wird festgestellt, ob die Versuchspersonen die Fragen des Leitfadens fur die Interviews wie
beabsichtigt interpretieren (Koskey, 2016). Die Versuchsperson aus dem nahen Umfeld der
forschenden Person sprach nach dieser Methodik alle Worter, die ihnen wéhrend der Beantwortung
der Fragen in den Sinn kamen, laut aus und deckte so Unklarheiten auf (Koskey, 2016).Dies wurde

eine Woche vor dem Start der Erhebung durchgefiihrt.

3.4.1 Teil eins: Remotebesuchsart und Teil zwei: vor Ort Besuchsart

Die erste und die zweite Fragestellung erlaubten die Verwendung eines dhnlichen Teilleitfadens
anhand der wahrgenommenen Erlebnisdimensionen von Sternard und Mddritscher (2018) (siehe
Kapitel 2.1) sowie der Expectation-Disconfirmation-Theorie (siehe Kapitel 2.3). In dem Teilleitfaden
zur Remotebesuchsart im Teleprasenzroboter flossen ebenfalls Elemente des Phdnomens der Présenz
(siehe Kapitel 2.2) ein. Zusatzlich wurden Anpassungen aufgrund des Kontextes von kulturell

oOffentlichen Institutionen vorgenommen.

Die beiden Teile des Leitfadens, welche auf die einzelnen Besuchsarten fokussiert sind, bestanden

aus fiinf thematischen Blocken sowie einem Einstieg und einem Abschluss. Die Bldcke sind:

Sensorische Erlebnisdimension
= Affektive Erlebnisdimension
= Kognitive Erlebnisdimension
= Lebensstil-Erlebnisdimension

= Soziale Erlebnisdimension
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Den Einstieg machte ein erzéhlgenerierendes Frageitem zu allgemeinen Erfahrungen und
Eindrucken bezlglich der Besuchsart. Danach folgte unmittelbar der thematische Block der
sensorischen Wahrnehmungen, da davon ausgegangen wurde, dass diese Erlebnisdimension schnell
wieder vergessen wird, und die forschende Person diese Eindriicke mdglichst frisch erfragen wollte.
Von den sensorischen Eindriicken ging es anschliessend tber die erlebten Geflihle (Affektive
Erlebnisdimension) zu den Denkprozessen (Kognitive Erlebnisdimension) weiter. Die Lebensstil-
Erlebnisdimension sowie die soziale Erlebnisdimension, die eine weniger starke Introspektion der
Versuchsperson forderten, bildeten den Schluss der thematischen Bldcke des Interviews. Dieser
Ablauf wurde wahrend der ersten Interviews erprobt und anschliessend aufgrund des natirlichen
Gesprachsflusses, welcher sich ergab, fir die restlichen Erhebungen beibehalten. Der Abschluss des
gesamten Interviews bestand aus der Frage nach einem Zahlenwert fur die erlebte Besuchsart,
nachdem die Versuchspersonen den Besuch nochmals durch das Interview verarbeitet hatten. Der
Abschlussteil bot der forschenden Person die Mdglichkeit, bei besonderen VVorkommnissen wéhrend
der Erhebung zusétzliche Folgefragen zu stellen. Ein Beispiel dafiir sind die VVersuchspersonen,
welche den Remotebesuch mit dem Teleprasenzroboter nicht von zu Hause absolviert haben. Sofern
die Versuchsperson dem Interview am Ende nichts mehr hinzuzuftigen hatte, galt dieses als beendet.

Die beiden Leitfaden sind vollstandig in Anhang E1 und E2 zu finden.

3.4.2 Teil drei des Leitfadens - Vergleich der beiden Besuchsarten

Der dritte Leitfaden bezog sich auf den Vergleich der beiden Besuchsarten und zielte darauf ab,
die dritte Unterfragestellung zu beantworten. Das dritte Interview wurde ganz zum Schluss nach dem
Beendigen der beiden Besuche angesetzt. Dieser war in der Durchfiihrung kirzer als die
vorhergehenden Interviews (6 bis 13 Minuten) und bestand aus drei erz&hlgenerierenden
Fragebldcken, wobei sich der erste Block auf die Gesamteindriicke und das Revuepassieren des
Gesamterlebnis bezog, der zweite Block auf den Vergleich der beiden Besuchsarten und der dritte
Block auf das Exponat, welches in beiden Besuchen betrachtet wurde. Der dritte Teil des Leitfadens
fur den Vergleich der beiden Besuchsarten ist in Anhang E3 zu finden. Auch hier wurden die
Versuchspersonen am Ende dazu aufgefordert, das Interview mit ihrer Ansicht nach fehlenden Inputs

ZU erganzen.
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4 Ergebnisse

Im Folgenden werden die qualitativen Ergebnisse der experimentellen Studie présentiert und in
den vorgestellten theoretischen Rahmen gesetzt. Die Datenanalyse erfolgte mithilfe der Software
MAXQDA, ein Tool zur computergestutzten qualitativen Datenanalyse der Firma VERBI GmbH

("MAXQDA inhaltsanalyse", 2022).

In der vorliegenden Bachelorthesis wurden Kategorien und Subkategorien deduktiv auf der
Basis von theoretischem Vorwissen und der in Kapitel 2.3 beschriebenen Theorie der
wahrgenommenen Erlebnisqualitit von Sternad und Mddritscher (2018) sowie induktiv am Material
abgeleitet. Die Haupt- und Subkategorien wurden nach dem Prinzip erarbeitet, so unkompliziert wie

mdglich und so komplex wie nétig zu sein.

@l Codesystem 1322
©4!1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote 150
(@9'2. Negativer Einfluss Mehrwert Remote 96
©¢'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 107
(@9'4. Negativer Einfluss Mehrwert vor Ort 22
(24! 5. Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort 22
(4! 6. Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote 78
(©¢'7. Sensorische Dimension 57
(©¢'8. Affektive Dimension 131
(29'9. Kognitive Dimension 104
(24! 10. Verhaltensbezogene Dimension 60
29/ 11. Lebensstil Dimension 71
(29! 12. Soziale Dimension 162
(24' 13. Situationsbedingt Mediatoren 53
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(9! 15. Erwartungen 29
(4! 16. Handlungsempfehlungen 11
©9/17. Gemeinsamkeiten & Unterschiede 48
(' 18. Erstberiihrung Teleprésenzroboter 43
(¢! 19. Restkategorie 11

Abbildung 3: Hauptkategorien aus MAXQDA

Das Bilden der Hauptkategorien erfolgte entlang der Fragestellungen (ersichtlich in Abbildung
3 in gruner Farbe, Nr. 1-6) und der theoretisch relevanten Modelle (ersichtlich in Abbildung 3 in

blauer Farbe, Nr. 7-15). Diese insgesamt 15 Hauptkategorien wurden anschliessend in einem ersten
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Schritt an einem Teil des Datenmaterials ausprobiert. Dieses VVorgehen forderte drei zusétzliche
induktive Kategorien zutage (ersichtlich in Abbildung 3 in violetter Farbe, Nr. 16-18). Die letzte
Kategorie Nr. 19 ist eine Restkategorie, wobei keine passende Zuordnung des Datenmaterials zu einer
der anderen Hauptkategorien ausgemacht werden konnte. Nach der Fertigstellung des
Hauptkategorienrasters wurde der Input der Betreuungsperson seitens FHNW eingeholt, bevor das
gesamte Datenmaterial anschliessend den Hauptkategorien zugeteilt wurde. Die Definitionen der
Hauptkategorien sind in tabellarischer Form in Anhang 11 zu finden. Auf dieser Basis wurde das
Datenmaterial in einem zweistufigen Codierungsprozess durchleuchtet. Zuerst wurden Textstellen den
Hauptkategorien zugeordnet, das Ergebnis ist in Abbildung 3 zu sehen. In einem weiteren Schritt
wurden diese ausdifferenziert, prazisiert und der passenden Subkategorie zugeordnet (Kuckartz, 2014).
Die Subkategorien sind detaillierter in Anhang 12 beschrieben und zudem bei jeder Hauptkategorie als
Abbildungen (4-22) aufgefiihrt. Dieses Vorgehen erfuhr leichte Anpassungen bei der Hauptkategorie
Nr. 19, der Restkategorie, dort wurden beim zweiten Durchgang des Datenmaterials nicht
Subkategorien erstellt, sondern es wurde versucht, die Textstellen in andere Haupt- oder

Subkategorien zu integrieren.

Die Datenauswertung der Interviews wird im Folgenden beschrieben. Dabei wird zuerst auf die
theoretischen Modelle Bezug genommen, mit deren Hilfe die forschende Person die Fragestellungen
beantwortet werden sollten. Die gesamten Transkripte aller Versuchspersonen sind im Anhang J1 zu

finden.

4.1 Einflusse auf den Mehrwert des Besuches via Teleprasenzroboter

Hier wurden die Ergebnisse der Hauptkategorien Nr. 1 <Positiver Einfluss Mehrwert Remote»
und Nr. 2 <Negativer Einfluss Mehrwert Remote> zusammengefasst, welche sich auf die erste
Fragestellung beziehen. In der erstgenannten Hauptkategorie wurden Textstellen genannt, welche den
Mehrwert des Remotebesuches via Teleprésenzroboter forderten, sie war mit 150 codierten Textstellen
die zweitgrosste Hauptkategorie. Die Hauptkategorie Nr. 2 beinhaltete Faktoren, welche sich
hinderlich auf den Mehrwert des Remotebesuches via Teleprasenzroboter auswirkten, und sie

umfasste 96 Textstellen. Innerhalb der férderlichen Faktoren gab es acht Subkategorien (siehe
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Abbildung 4). Bei den hinderlichen Faktoren entstanden sieben Subkategorien (siehe Abbildung 5) aus

dem vorhandenen Datenmaterial.

@l Codesystem 1322
@' 1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote 0
(C¢'Komfortables Setting 16
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(o' Positiver Affekt 41
(©¢'Reaktion von Drittpersonen 6
(©4'Reiz des Neuen 12
(eg'Zukunftsorientiert 20

(o' Aufgabenstellung 3

Abbildung 4: Subkategorien Nr. 1 (Positiver Einfluss Mehrwert Remote) aus MAXQDA
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Abbildung 5: Subkategorien Nr. 2 (Negativer Einfluss Mehrwert Remote) aus MAXQDA

Ein forderlicher Aspekt fur den Mehrwert der Remotebesuchsart, welcher von den
Versuchspersonen genannt wurde, war das Erlebnis mit anderen. Darin flossen einerseits die
Reaktionen der Besuchenden ein, die den Teleprasenzroboter angetroffen haben, andererseits die
zwischen den Versuchspersonen und den Besuchenden und dem Museumspersonal gefiihrten
Unterhaltungen. Die Empfindungen, welche diesen Aspekt begleiteten, waren Erstaunen, Neugier,
Coolness und Freude. Die Versuchspersonen berichteten in positiver Weise von ihren Begegnungen
und Interaktionen, welche sich durch den Teleprasenzroboter ergeben haben. So wie es VP09 hier

beschreibt:

«Ich fand es spannend (...) ich hatte viel Interaktionen gehabt mit den anderen Gasten, ich glaube, das

hat es flr mich auch ein bisschen ausgemacht, man konnte sich nicht nur mit den Inhalten der
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Ausstellung auseinandersetzen, sondern auch mit dem ganzen Rundherum, wie die Leute reagieren

und reinschauen und fragen («Was machst du?, und irgendwie so.» (VP9_Remote, Pos. 7)

Das Auftreten durch den Telepréasenzroboter wurde ebenfalls in diesen interaktiven Aspekt

einbezogen. VP01 fuhrte aus, wie ihr Erlebnis war:

«Dadurch, dass man so von allen angeguckt wurde, war das schon so, also bin ich richtig rot
angelaufen, obwohl ich ja eigentlich gar nicht vor Ort war, das war halt einfach sehr sehr viel
Aufmerksamkeit. Wenn du jetzt als Person da entlanglaufst, schenkt dir ja keiner so eine
Aufmerksamkeit, ehm so bin ich auch mit Leuten ins Gesprach gekommen, weil mich haben ein paar
Menschen so angesprochen, was ich denn mache und wo ich bin und wie das Ganze funktioniert.»

(VP1_Remote, Pos. 18)

Aufgrund der fehlenden haptischen Komponente im Teleprasenzroboter und der damit
verbundenen Angewiesenheit auf Hilfe wurde Uberdies ein Raum fiir Begegnung geschaffen. Dieses
<«auf Hilfe angewiesen sein> wurde nicht von allen Versuchspersonen gleich positiv aufgenommen,

was diese Beispielaussage unterstreicht:

«Also im Roboter ist man sicher abhangig von anderen Besuchenden und Mitarbeitenden, weil ich
kann das nicht fir mich allein machen, man muss es wie mit jemandem zusammen machen, was es
natirlich auch bereichern kann, weil man sich dann auch austauscht.» (VP8_Remote, Pos. 86)

VP11 gewichtete diesen Umstand nachteilig: «Also beim Roboter macht man es eben dann nicht selbst

und man ist auf Hilfe angewiesen, was ein Nachteil ist.» (VP11 Vergleich, Pos. 6)

Ein weiterer pragender Aspekt des Erlebnisses, welcher bei den Versuchspersonen zur
Sprache kam, war der Reiz des Neuen. Hier vereinte sich die Faszination des technischen Fortschrittes
mit der Aufregung, an etwas Speziellem, Modernem und Zukunftsorientiertem teilzuhaben. Eine

Beispielaussage, die das unterstreicht, folgt von VP04:

«lch wiirde sagen, dass man wirklich neue Technologien brauchen kann fiir Dinge wie Museen, wo
man nicht gerade daran denkt, dass es etwas einem eine ganz andere Perspektive bringen kann. Das

mit ein bisschen Gewohnheit und Ubung sehr schnell die neuen Technologien beherrschen kann ja
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und dass es eigentlich viele coole Ideen gibt, die man vielleicht 6fters verwenden sollte.»

(VP4_remote, Pos. 60)

Die Analyse des Datenmaterials hat ergeben, dass vor allem die visuelle Fixierung und
Flexibilitat wenig forderlich fir den Mehrwert der Remotebesuchsart via Teleprésenzroboter waren.
Da das eingeschréankte Sichtfeld sowie die umsténdlichere Art, sich mit dem Teleprésenzroboter einen
Uberblick tiber das Museum zu verschaffen und sich darin zu orientieren, den Versuchspersonen
negativ aufgefallen sind. Ebenso wurde das Wegfallen einer Mehrheit von sensorischen

Wahrnehmungen als Limitierung gewertet.

Verschiedene Versuchspersonen sprachen den unterschiedlichen Fokus an, welchen sie beim
Remotebesuch hatten. Hier ein Beispiel einer solchen Nennung wobei klar wird, dass sich dieser vom

Inhalt des Museums zur Steuerung des Teleprésenzroboters hin verschob.

«Der erste Besuch war eher gehetzt, alles war etwas fokussiert auf die Technologie und diese auch
kennen zu lernen und durch das ist wie klar geworden, ich bin weniger fokussiert auf verschiedene
Teile vom Museum, sondern mehr auf die Robotersteuerung und dann bei den Teilen, die ich gesehen
habe, ist es wie der Fokus, das moglichst gut zu sehen, also immer so vom Technologischen gepragt.»

(VP4 _Vergleich-T2, Pos. 2)

Auch die Projektion des Gesichts der Versuchspersonen hat bei einigen fiir Unbehagen
gesorgt, einerseits aus Griinden der Privatsphére, andererseits aufgrund dessen, dass die steuernde
Person fur den Roboter verantwortlich war und das auch so von den restlichen Museumsbesuchenden

wahrgenommen wurde.

4.2 Einflusse auf den Mehrwert eines Besuches vor Ort

In diesem Unterkapitel werden die Ergebnisse der Hauptkategorie Nr. 3 <Positive Einfliisse>
und Nr. 4 <Negative Einfliisse> dargestellt. Diese beziehen sich auf die zweite Fragestellung. Die
zahlenmassige Auswertung der codierten Textstellen zeigt hier eine Tendenz zu den positiven

Einfllssen, da die Hauptkategorie Nr. 3 insgesamt 107 Nennungen umfasste und Nr. 4 nur 22.
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Innerhalb der positiven Einfliisse auf den Mehrwert des Besuches vor Ort gab es acht Subkategorien,

welche auf der Abbildung 6 zu sehen sind.
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(4'2. Negativer Einfluss Mehrwert Remote 96
(©4'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 0

©g'Publikumsbreite 7
(¢! Geflihlsbetonte Aspekte 13
(e ' Detailierungsgrad 8
(o' Bewegungsfreiheit 10
(©¢' Potenzieller Wissenszuwachs 17
g Art der Vermittlung 29
(4l Inhaltsbezogene Faktoren 19
(4! Interaktionen mit Drittpersonen 4

Abbildung 6: Subkategorien Nr. 3 (Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort) aus MAXQDA

Die Versuchspersonen haben an ihrem Besuch vor Ort vor allem die interaktive Aufbereitung
der Inhalte geschétzt, welche multimodal sowie modern sind und somit den Besuchenden eine grosse
Abwechslung bieten. Das Museum weckte Begeisterung und machte Spass, regte den
Entdeckungsgeist an und versetzte einige der Versuchspersonen sogar wieder in ein <Kind seins-

Stadium zuriick, wie es VP12 beschreibt:

«Ich habe mich gut gefiihlt, ich glaube, ich habe mich auch jiinger gefuhlt, so etwas zuriick ins
Kindesalter versetzt, weil man alles ausprobieren will und zeichnen will und ja so ein bisschen

erfinderisch detektivmassig.» (VP12_Vor Ort, Pos. 38)

Ein weiterer Aspekt war der Wissenszuwachs, welcher durch den Museumsbesuch gewonnen
werden konnte. Einige Versuchspersonen bezogen dies auf einzelne Exponate der Ausstellung
(Filmkaraoke, Wer macht es glaubwirdiger, Tonlagenveranderung bei Frauen, Erstes Mal
Farbfernsehen, IT als Frauendomane). Andere machten ihre Aussagen an weniger
ausstellungsspezifischen Exponaten fest und erzahlten allgemein von den Denkanstdssen, welche

ihnen das Museum gegeben hat:

«Also ja ich glaube, was ich dazugelernt habe, ist ein bisschen (..) also meine eigene Interpretation ist,

dass sehr viel Worte, die wir haben, einfach nur da sind, um Leute zu kategorisieren, anstatt uns auf
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das Individuum selbst zu konzentrieren und dies zu erkennen. Also ich meine, wir stecken Leute gerne
in eine Schublade.» (VP10_Vor Ort, Pos. 34)

Das Museum lieferte den Versuchspersonen einen Raum der Reflexion und obwohl gewisse
Inhalte fur sie nicht neu oder unbekannt waren, konnten sie davon profitieren. Hier die Antwort einer
Versuchsperson auf die Frage, inwieweit sie die Besuchsart vor Ort in ihren Einstellungen und

Eindricken beeinflusst hat:

«Nicht so stark, ich glaube vieles (.), das ich dazugelernt habe, war so (..) ich habe es schon in diese
Richtung gedacht, aber es ist wie hier bestétigt worden oder die Annahmen etwas ausfihrlicher (..)
irgendwie dargestellt worden. Aber es war jetzt nicht so (Woah, das ist jetzt was ganz anderes,.»

(VP9_Vor Ort, Pos. 42)

Die Hauptkategorie Nr. 4 <Negative Einfliisse auf den vor Ort Besuchy wurde in drei
Subkategorien zusammengefasst: «Zeit- und Kostenfaktor», <Eintreten ins Museum) sowie

«Orientierungslosigkeit> Siehe Abbildung 7.
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(4'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 107
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(g Eintreten ins Museum 5

Abbildung 7: Subkategorien Nr. 4 (Negativer Einfluss Mehrwert vor Ort) aus MAXQDA

Die Aspekte, welche von den Versuchspersonen als nachteilig genannt wurden, bezogen sich
einerseits auf die dusseren Umstande eines jeden Museumsbesuches, also dass diese finanziellen und
zeitlichen Ressourcen in Anspruch nehmen. Gerade wenn den Versuchspersonen die Erfahrung mit
einem Remotebesuch per Teleprésenzroboter noch im Gedéchtnis war, fielen diese Aspekte mehr ins

Gewicht.

Abgesehen von den unveranderlichen dusseren Faktoren wurde auch das Eintreten ins

Museum kritisch betrachtet. Gewisse Versuchspersonen fanden die Situation am Anfang tberfordernd
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und erdriickend, das Hereinkommen glich einer Reiziiberflutung und sie wussten nicht, wohin sie

gehen sollten.

«Im ersten Moment vielleicht ein bisschen chaotisch, weil es sehr vieles hat, sehr viele Bilder und
Punkte, die man anschauen kann, und dann muss man sich wie fiir etwas dann entschieden, also man

kommt herein und denkt, wo gehe ich zuerst hin so.» (VP14_vor Ort, Pos. 10)
Oder auch aus der Sicht von VVP08:

«Ehm sehr wirklich sehr vielseitig, also man wird sehr nicht zu bombardiert, aber es sind schon sehr
sehr viele Eindricke, die auf einem einprasseln gleichzeitig sehr viel zum Wahrnehmen auf allen

Seiten.» (VP8_vor Ort, Pos. 11)

Dieser Zustand hielt in der Regel nicht lange an, aber hatte dennoch einen Einfluss auf das

Erlebnis.

4.3 Vergleich der beiden Besuchsarten

Die beiden Hauptkategorien sollten aufzeigen, worin die jeweiligen Vorteile der
unterschiedlich wahrgenommenen Besuchsarten liegen. Dabei war zu erkennen, dass unter die
Hauptkategorie Nr. 5 <Positiver Vergleich Remote vs. vor Orty 202 Nennungen fielen. Die
Subkategorien bestanden aus: <Aufregend & Emotionaly, <Ressourcens und <neue Perspektives. Die

Anzahl Codes je Subkategorie befindet sich in Abbildung 8.
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Abbildung 8: Subkategorien Nr. 5 (Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort) aus MAXQDA

Die gegenteilige Hauptkategorie Nr. 6 <Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote» enthielt 78

Nennungen. Sie unterteilte sich weiter in finf Subkategorien: «Szenenwechsels,
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<Wahrnehmungsvielfalty, <Selbststandigkeit/Freiheity, <Flexibilitdt> und «Interaktivitét> die Anzahl der

Codierungen pro Subkategorie sind in Abbildung 9 angegeben.
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Abbildung 9: Subkategorien Nr. 6 (Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote) aus MAXQDA

Die Abbildung 10 zeigt, dass doppelte Codierungen vor allem bei Nr. 7 <Sensorische
Dimension> in Kombination mit dem positiven Abschneiden der vor Ort Besuchsart vorkamen,
genauso bei Nr. 12 «Soziale Dimensions. Dies zeigt, dass innerhalb dieser beiden Erlebnisdimensionen

die grossten Unterschiede der Besuchsarten bestanden, was die folgende Aussage unterstreicht:

«Also man war vielmehr darauf angewiesen, dass die beiden Personen mitmachen, weil allein héattest
du ja die Magnete auch gar nicht anbringen kénnen (gehért zum «Wer mit Wem»). In Person, wenn
man einen echten Menschen neben sich stehen hat, ist ja der Augenkontakt vorhanden und man konnte
viel mehr aus der Mimik und Gestik und Kdrpersprache lesen als jetzt, in dem Fall bin ich natiirlich
auch neben Personen gestanden, die mich angeguckt habe, und ich die beiden auch, aber da war halt

noch so wie so eine Wand zwischen uns, einfach weil das halt online war.» (VP1_Remote, Pos. 68)
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Abbildung 10: Interaktion mit anderen Hauptkategorien aus MAXQDA

Die Anzahl der vergebenen Codierungen deutet auf eine Praferenz der Versuchspersonen fiir
die vor Ort Besuchsart hin. Ebenfalls wurde die Frage, welche Besuchsart sie bei einem direkten
Vergleich bevorzugen, einstimmig mit dieser Besuchsart beantwortet. Die Aussagen variierten jedoch
in ihrer Uberzeugungskraft. Versuchspersonen merkten an, dass es abhangig von ihren jeweiligen
Ressourcen (Zeit, Geld, Energie) und ihren Besuchszielen ist (Fokus auf spezifische Exponate,
gemeinsamer Ausflug, neue Perspektive). Einige der Versuchspersonen fiihrten ebenfalls die
Mdglichkeit zur Kombination beider Besuchsarten an, diese wurde in die Hauptkategorie Nr. 16
<Handlungsempfehlungens codiert. Folgende Aussage beschreibt, was die Besuchsarten in der

Versuchsperson VP05 ausgeldst haben:

«Ja hmm also ich glaube, es ist sicher lassig, so etwas mal zu machen, es ist ja schon eine andere Art
des Erlebens, die man dann hat, es macht auch Spass, es ist irgendwie ja etwas Neues, ja von dem her
wurde ich sagen, es ist sicher eine coole Sache, das mal zu machen, aber es ersetzt fiir mich keinen
richtigen Museumsbesuch vor Ort, es ist mehr wie eine Attraktion vom Museumsbesuch, ich habe jetzt
nicht das Gefuhl, ich habe wirklich erfasst, was in dem Museum so passiert oder dass ich jetzt das

Gefuhl hatte, ich habe es gesehen und muss nun nicht mehr hingehen.» (VP5_Remote, Pos. 46)

Die Versuchspersonen wurden im Zuge des dritten Teils ihres Interviews darum gebeten,

einen Zahlenwert auf einer Skala von 1 bis 10 fur den Mehrwert der beiden Besuchsarten anzugeben.
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Zusétzlich wurden sie danach gefragt, in welchem Masse sie diese Besuchsart weiterempfehlen

wirden, ebenfalls auf einer Skala von 1 bis 10. In Tabelle 2 befinden sich die Einzelwerte der

Versuchspersonen auf diese beiden Fragen. Es wird hierbei angemerkt, dass die Resultate keine

statistische Aussagekraft haben und in diesem Sinne mehr als Erweiterung des qualitativen

Datenmaterials angesehen werden. Die numerische Auswertung hierbei zeigt, dass der Mehrwert der

Besuchsart vor Ort sowie die Empfehlung vorteilhafter sind als die Bewertungen fur die

Remotebesuchsart. Dies deckt sich mit den Codierungshaufigkeiten der beiden Hauptkategorien sowie

mit dem Antwortverhalten auf die Frage, fiir welche Besuchsart sie sich entscheiden wiirden bei einer

Wahlmdoglichkeit.

Tabelle 2:

Angegebene Mehrwerte aller Versuchspersonen

Versuchsperson Mehrwert | Empfehlung vor Mehrwert Empfehlung
vor Ort Ort Remote Remote
VP01 8 9 5 55
VP02 10 10 7 8
VP03 8 7.5 55 8.5
VP04 9 9 8 7.5
VP05 9 9 8 8
VP06 9 9 6.5 7
VPO7 8 8 15 3
VP08 8 7 5 3
VP09 7 6 7.5 6
VP10 10 9 7 8
VP11 9 7 9 8
VP12 8 8 6.5 8
VP13 0 0 6.5 6.5
VP14 9 10 7 10
Durchschnitt 8.6 8.3 6.4 6.9
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4.4 Ergebnisse der Gbrigen Hauptkategorien

Nachfolgend werden die Ergebnisse der Analyse der Erlebnisdimensionen nacheinander

genauer geschildert.

Nr. 7 (Sensorische Erlebnisdimension): Innerhalb dieser Erlebnisdimension wurde 57-mal
codiert, wobei die Codes vor allem mit den Hauptkategorien Nr. 1 <Positiver Vergleich vor Ort vs.
Remote> und Nr. 3 <Einfluss des Mehrwertes vor Ort> doppelt codiert wurden. Die Hauptkategorie
umfasste sechs Subkategorien: «Visuell>, <Auditiv», «Olfaktorischs, <Taktik & Haptik», <Orientierung
im Raum» und <Atmosphare> (siehe Abbildung 11). Die letzten beiden Subkategorien sind nicht zu
hundert Prozent trennscharf, haben aber ihren Ursprung in der sensorischen Wahrnehmung des

Raumes und sind daher dieser Hauptkategorie zugeordnet.
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©o'Visuell 16
©Co' Auditiv
@4 Olfaktorisch

(@' Taktil & Haptik
(4! Orientierung im Raum
©o'Atmosphére 17

Abbildung 11: Subkategorien Nr. 7 (Sensorische Dimension) aus MAXQDA

Nr. 8 (Affektive Erlebnisdimension): Fiir die affektive Dimension wurden 131 Codes
gesetzt, welches die zweithdchste Anzahl innerhalb der Hauptkategorien basierend auf den
theoretischen Modellen ist. Somit kann dies als Hinweis auf die Wichtigkeit der affektiven
Erlebnisdimension als Komponente des Erlebnisses verstanden werden. Die Hauptkategorie wurde in
Subkategorien nach Intensitat der genannten Textstellen unterteilt. Diese reichten von <Positivy,

<Neutral / Ungewissy, bis hin zu <Negativ> und sind in Abbildung 12 aufgelistet.
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am Codesystem 1322
(©4'1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote 150
(©4'2. Negativer Einfluss Mehrwert Remote 96
(©4'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 107
©4'4. Negativer Einfluss Mehrwert vor Ort 22
(©4'5. Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort 22
(©4'6. Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote 78
(©4'7. Sensorische Dimension 57
(©4'8. Affektive Dimension 0

©4' Positiv 75
(@4'Neutral / Ungewiss 24
(' Negativ 32

Abbildung 12: Subkategorien Nr. 8 (Affektive Dimension) aus MAXQDA

Die affektive Erlebnisdimension wurde vor allem mit Nr. 1 (Positiven Einfluss Mehrwerte
Remote) zusammen codiert. Dies sogar mit einer hoheren Anzahl an Doppelcodierungen wie Nr. 2

(Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort).

Nr. 9 (Kognitive Erlebnisdimension): Diese Dimension wurde uber das gesamte
Datenmaterial hinweg 104-mal verwendet. Sie besteht aus acht Subkategorien, welche in der

Abbildung 13 festgehalten sind.

@i Codesystem 1322
@4 1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote 150
(@4'2. Negativer Einfluss Mehrwert Remote 96
(©4'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 107
©4'4. Negativer Einfluss Mehrwert vor Ort 22
(@4!5. Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort 22
(©4'6. Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote 78
(2¢'7. Sensorische Dimension 57
(©¢'8. Affektive Dimension 131
(©9'9. Kognitive Dimension 0

(@' Low Fokus Phasen 14
@4 Aufgabenfokussiert 9
(¢ Anstoss zur Reflexion 17
@' Ermiidung 7
(@4 Fokus auf dem Museumsinhalt 17
(@9 Fokus auf der Steuerung 25
©@4! Ablenkungen 2
@4 Verarbeitung der Frlebnisse 13

Abbildung 13: Subkategorien Nr. 9 (Kognitive Dimension) aus MAXQDA

Die Hauptkategorie Uberlappte sich nur selten mit anderen Hauptkategorien, was daraus

entstand, dass Aussagen zur kognitiven Verarbeitung meist neutral in ihrem Inhalt waren und weder
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konkret positiv noch negativ einer Besuchsart zugeordnet werden konnten. Im folgenden
Textausschnitt beschreibt VP10 die kognitive Auseinandersetzung, welche sie mit dem

Museumsinhalt hatte.

VP10_Vor Ort, Pos. 26: «Ich glaube, was es irgendwie ausgeldst hat, ist, dass ich etwas mit meiner
eigenen Vergangenheit auseinanderzusetzen also wie ein paar Worte von mir einfach schon Menschen
verletzt haben, ja auch wie sehr ignorant ich ab und zu gewesen bin, auch kulturell gesehen meine ich,
wie hier in der Schweiz ein paar Worte ein anderen Impact haben fiir die anderen und ich die auch
nicht so ganz gut kenne, weil ich auch ein bisschen ein Migrationshintergrund habe ich selber auch

ein bisschen uber die Schweizer Kultur etwas gelernt.»

Nr. 10 (Verhaltensbezogene Erlebnisdimension): Unter dieser Hauptkategorie wurden
hauptsachlich Aspekte der Steuerung des Teleprasenzroboters sowie der Orientierung und der
Laufwege vor Ort zusammengefasst. Das hatte zur Folge, dass die Hauptkategorie mit 60 Nennungen
sich in nur zwei Subkategorien abspalteten, wie man in der Abbildung 14 sieht. Insgesamt wurden ihr

58 Textstellen zugeordnet.

@ Codesystem 1322
@©@4'1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote 150
(©4!2. Negativer Einfluss Mehrwert Remote 96
©@4'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 107
(©4'4. Negativer Einfluss Mehrwert vor Ort 22
(©4!5. Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort 22
(©4!6. Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote 78
©4'7. Sensorische Dimension 57
@4'8. Affektive Dimension 131
(©4'9. Kognitive Dimension 104
©4/10. Verhaltensbezogene Dimension 0

(©4'Vor Ort Besuchsart 12
©g'Remote Besuchsart 48

Abbildung 14: Subkategorien Nr. 10 (Verhaltensbezogene Dimension) aus MAXQDA

Die Uberschneidung mit anderen Hauptkategorien war gering, da sich diese

Erlebnisdimension klarer von anderen Hauptkategorien abtrennen liess.
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Nr. 11 (Lebensstil-Erlebnisdimension): Diese Hauptkategorie umfasste 71 Textstellen mit
einer geringen Uberschneidungsfrequenz zu anderen Hauptkategorien. Sie unterteilte sich in die
Subkategorien <Integrationsmdoglichkeity, <Allgemeine Beeinflussung) und <Spiegelung von
persdnlichen Attributen> sowie die drei im Prefragebogen erhobenen Selbsteinschédtzungsitems

«Museumsaffinitéty, <Technikaffinitat> und «Offenheit> (siehe Abbildung 15).

@i Codesystem 1322
©4! 1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote 150
©g'2. Negativer Finfluss Mehrwert Remote 96
©4' 3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 107
(©4'4. Negativer Einfluss Mehrwert vor Ort 22
©g'5. Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort 22
©4'6. Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote 78
g/ 7. Sensorische Dimension 57
(©g' 8. Affektive Dimension 131
©4'9. Kognitive Dimension 104
(4! 10. Verhaltensbezogene Dimension 60
©Cg' 11. Lebensstil Dimension 0

@4/ Spiegelung von persénlichen Attributen 10
(' Museumsaffinitat 9
@g' Technikaffinitat 3
@4 Offenheit 8
@' Allgemeine Beeinflussung 15
@4 Integrationsméglichkeit 26

Abbildung 15: Subkategorien Nr. 11 (Lebensstil-Dimension) aus MAXQDA

Ein Beispielausschnitt fir die Subkategorie der «Spiegelung von persénlichen Attributens:

«... ich konnte da nicht im Schneckentempo Uber den roten Teppich. Wobei ich bin auch sonst eher
zackig unterwegs und dann bin ich das als Roboter vielleicht auch. Also ich hatte mir im Roboter
sicherlich auch mehr Zeit lassen kénnen und geméchlicher nach vorne rollen, einmal den anderen
Bildschirm auch zuerst anschauen. Also man ist fokussiert auf ich will dort hin und rechts und links
dann eh, ja vielleicht ist man sonst auch zu hektisch im Leben unterwegs, dann ist man es dort auch»

(VPO7_Remote, Pos. 52)

Einen genauen Blick auf die Faktoren <Museumsaffinitaty, «Technikaffinitaty und «Offenheity,
welche in Tabelle 3 pro Versuchsperson abgebildet sind, ergab, dass VP01, VP03, VP011 und VP12
ihre Einstellungen durch den Besuch des Museums bezogen auf die Museumsaffinitét als bestatigt

empfanden. Die unterdurchschnittliche Selbsteinschatzung von VP03 im Bereich <Museumsaffinitét
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wurde mit einer zukiinftigen Besuchsabsicht verbunden, als sie mit der Frage im vor Ort Interview

konfrontiert war. VP10 hat sich auf die Frage nach dem Einfluss des Erlebnisses auf seine gesamte

Selbsteinschatzung nur in dem Sinne gedussert, dass er dies zum jetzigen Zeitpunkt nicht beurteilen
kann. Aufgrund der Uberdurchschnittlichen Selbsteinschatzung im Bereich <Technikaffinitats (siehe
Tabelle 3) wurde bei VP08 nachgefragt, ob in dieser Art von Museumsbesuch bezogen auf die

«Technikaffinitat> einen Mehrwert gesehen wurde:

«Wenn man selber von sich das Gefuihl hat, dass man technikaffin ist, geht man automatisch auch
offener an so etwas hin und macht sich weniger ein Druck, weil man Selbstvertrauen hat, dass es
klappt und ja dann gestaltet es sich vielleicht auch etwas angenehmer ... auch fir das Vertrauen in die
eigenen Kenntnisse, dann geht man das ein bisschen lockerer an.» (VP8_Remote, Pos. 78)

Die Selbsteinschatzung im Bereich <Offenheits fiel bei den meisten tiberdurchschnittlich aus.
Diese wurde fiir VP01, VP03, VP04, VP06, VP12, VP13 und VP14 durch den Besuch im Museum

bestatigt. VP02 machte keine Angaben und VP09 gab zu bedenken:

«Ja also ich fand die Einschétzung schon schwer, aber (...) ich habe (..) jetzt nicht das Gefhl, dass
ich aufgrund des Museumsbesuches das bestatigt oder nicht bestatigt bekommen habe. Aber es ist
sicher von Vorteil, wenn man offen auf diese Ausstellung zugeht, auch weil es so viele Mdglichkeiten

gibt, um diese Inhalte zu konsumieren ja.» (VP9_Vor Ort, Pos. 46)
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Tabelle 3:

Antworten Prefragebogen basierend auf Selbsteinschétzung

Versuchs- Museumsaffinitét Technikaffinitat Offenheit

person
VP01 uberdurchschnittlich Mittelmass tiberdurchschnittlich
VP02 Mittelmass Mittelmass tberdurchschnittlich
VP03 unterdurchschnittlich Mittelmass tiberdurchschnittlich
VP04 Mittelmass Mittelmass tberdurchschnittlich
VP05 Mittelmass Mittelmass Mittelmass
VP06 Mittelmass Mittelmass tiberdurchschnittlich
VP07 Mittelmass Mittelmass Mittelmass
VP08 Mittelmass Uberdurchschnittlich Mittelmass
VP09 Mittelmass Mittelmass tberdurchschnittlich
VP10 unterdurchschnittlich unterdurchschnittlich tiberdurchschnittlich
VP11 unterdurchschnittlich Mittelmass Mittelmass
VP12 unterdurchschnittlich Mittelmass tberdurchschnittlich
VP13 Mittelmass Mittelmass tiberdurchschnittlich
VP14 Mittelmass Mittelmass tberdurchschnittlich

Die von den Versuchspersonen ausgefllten Prefragebogen, welche das Datenmaterial in

diesem Fall bilden, sind im Anhang Tabelle K2 zu finden.

Nr. 12 (Soziale Erlebnisdimension): In diese Hauptkategorie wurde mit 162-mal am

40

haufigsten von allen Hauptkategorien codiert. Sie beinhaltet neun Subkategorien, welche in Abbildung

16 mit ihrer Codierungshaufigkeit dargestellt sind.

am Codesystem

©4! 1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote
(@4 2. Negativer Einfluss Mehrwert Remote
(©4'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort
©4'4. Negativer Einfluss Mehrwert vor Ort
@4l 5. Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort

©4'6. Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote

(©g/ 7. Sensorische Dimension
(©4'8. Affektive Dimension
@4/ 9. Kognitive Dimension

©4q'10. Verhaltensbezogene Dimension

©g/11. Lebensstil Dimension

(4l 12. Soziale Dimension

@4!Gruppeneingliederung

©g'Hemmung von Interaktion

©4'Unterschiede der Interaktionen Besuchsarten

@4 Interaktionen mit dem Personal

@4 Reaktionen auf Teleprasenzroboter

©g!Sprechzwang

©4'Beobachtungen
' Qualitdt von Interaktion
@' Anfanglicher Kontakt

Abbildung 16: Subkategorien Nr. 12 (Soziale Dimensionen) aus MAXQDA

1322
150
96
107
22
22
78
57
131
104
60
71

18
18
43

35
20
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Die soziale Dimension tberschnitt sich mit vielen anderen Hauptkategorien, darunter allen
voran Nr. 1 mit 36 doppelt codierten Textstellen. Dies lasst Rlckschliisse auf die Relevanz der
sozialen Erlebnisdimension fir den Mehrwert der Remotebesuchsart zu. Auch beinhaltete die soziale
Dimension viele affektive Komponenten, was nicht weiter erstaunlich ist, da Stimmungen und Gefihle
Interaktionen begleiten. Uberdies trug die soziale Erlebnisdimension viel zur Wahrnehmung von
Unterschieden und Gemeinsamkeiten der beiden Besuchsarten bei. Nicht nur in der induktiven
Hauptkategorie Nr. 17 kamen Doppelnennungen vor, sondern auch bei Nr. 2. Dies kann als Hinweis
darauf verstanden werden, dass bei der Remotebesuchsart der Fokus starker auf der Interaktion liegt

als bei der Besuchsart vor Ort.

Nr. 13 (Situationsbedingte Mediatoren): Dieser Hauptkategorie wurden 53 Textstellen
zugeschrieben. Sie gliederte sich in vier Subkategorien: <Technische Probleme», <Handling
Steuerungy, <Zeitdruck> und <Anwesenheit von Drittpersoneny deren Codierungshéufigkeiten der

Abbildung 17 zu entnehmen ist.

@il Codesystem 1322
©g'1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote 150
(©@4!2. Negativer Einfluss Mehrwert Remote 96
©4'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 107
(©@4'4. Negativer Einfluss Mehrwert vor Ort 22
©4!5. Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort 22
©4'6. Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote 78
(©4'7. Sensorische Dimension 57
(©4'8. Affektive Dimension 131
©4'9. Kognitive Dimension 104
©4'10. Verhaltensbezogene Dimension 60
©g'11. Lebensstil Dimension 71
(g'12. Soziale Dimension 162
(g'13. Situationsbedingt Mediatoren 0

(@' Technische Probleme 18
@g'Handling Steuerung 9
(@' Zeitdruck 20
@4 Anwesenheit von Drittpersonen 6

Abbildung 17: Subkategorien Nr. 13 (Situationsbedingte Mediatoren) aus MAXQDA

Bei einem Vergleich der Uberlappungen mit anderen Hauptkategorien konnte festgestellt
werden, dass diese hauptsachlich mit Nr. 2 (Negativer Einfluss Mehrwert Remote) bestanden und sich
ebenfalls in der affektiven Dimension anzahlmaéssig niederschlugen. Aufgrund dieser Ergebnisse

besteht die Maglichkeit flr einen Zusammenhang zwischen den situationsbedingten Mediatoren und
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der vermehrten Nennungen eines negativen Erlebnisses, welches von affektiven Komponenten in
Bezug zur Remotebesuchsart gefarbt war. Eine Limitierung durch technische Gegebenheiten wie eine
instabile Internetverbindung oder Probleme mit der Audioiibertragung wirkten sich negativ auf das
Erlebnis mit dem Teleprasenzroboter aus. Zusétzlich waren zu viele andere Besuchende vor Ort und

der allgemeine Zeitdruck wahrend der Studie Elemente, die beide Besuchsarten negativ beeinflussten.

Nr. 14 (Phanomen der Prasenz): Diese Hauptkategorie umfasste 37 Textstellen und wurde in
die Subkategorien «Présenz erlebt> und «Présenz nicht erlebt> aufgeteilt, wie man der Abbildung 18

entnehmen kann.

@il Codesystem 1322
(24'1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote 150
©4'2. Negativer Einfluss Mehrwert Remote 96
(©4'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 107
(©g'4. Negativer Einfluss Mehrwert vor Ort 22
(@4!5. Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort 22
(©4'6. Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote 78
(©4'7. Sensorische Dimension 57
©g'8. Affektive Dimension 131
(©4'9. Kognitive Dimension 104
(24'10. Verhaltensbezogene Dimension 60
(@9 11. Lebensstil Dimension 71
©g'12. Soziale Dimension 162
(@' 13. Situationsbedingt Mediatoren 53
(4'14. Phénomen der Prasenz 0

@4 Prasenz Erlebt 22
©4'Prasenz nicht Erlebt 15

Abbildung 18: Subkategorien Nr. 14 (Phanomen der Prasenz) aus MAXQDA

Die Uberschneidung mit anderen Hauptkategorien zeigt, dass dies vor allem bei Nr. 1 und Nr.
12 vorkam. Das Vorkommen von Prasenz wirkte sich demnach positiv auf das Erlebnis der
Remotebesuchsart aus und hatte zudem eine Gemeinsamkeit mit der sozialen Dimension. Dies

verdeutlicht ein Beispiel von VP07 Remote, Pos. 44:

«Ich denke, nach einem Weilchen kénnte man vergessen, dass man nicht wirklich vor Ort ist, gerade
im Gesprach mit dem Museumspersonal, wenn man anfangt, tber gewisse Sachen zu diskutieren

vergisst man das und man hat das Gefuhl, man ist ein Teil davon (vom Museum).»
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Nr. 15 (Erwartungen): In diese Hauptkategorie wurde 29-mal codiert und sie bestand aus
vier Subkategorien: <Keine Erwartungeny, <Ubertroffeny, «Bestitigt> und «Diskonfirmations. Die

Anzahl Codes pro Subkategorie sind der Abbildung 19 zu entnehmen.

@il Codesystem 1322
©g'1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote 150
@42, Negativer Einfluss Mehrwert Remote 96
©4'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 107
@4'4. Negativer Finfluss Mehrwert vor Ort 22
@4!5. Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort 22
@4'6. Positiver Vergleich vor Ort vs. Remate 78
©4'7. Sensorische Dimension 57
©4'8. Affektive Dimension 131
©4'9. Kognitive Dimension 104
©4'10. Verhaltensbezogene Dimension 60
©¢'11. Lebensstil Dimension 71
(©4g'12. Soziale Dimension 162
(©4'13. Situationsbedingt Mediatoren 53
©g'14. Phdnomen der Présenz 37

@4'15. Erwartungen

@g!Keine Erwartungen

@g! Ubertroffen 17
@¢ Bestitigt 3
@4/ Diskonfirmation 5

Abbildung 19: Subkategorien Nr. 15 (Erwartungen) aus MAXQDA

Wenn die codierten Textstellen mit anderen Hauptkategorien in Relation gesetzt wurden,
wurde deutlich, dass vor allem mit Nr. 1 Gemeinsamkeiten bestehen. Das unterstreicht ebenfalls eine

Textstelle von VP09 remote, Pos. 41:

«Ehm ja, also ich bin schon etwas erstaunt gewesen, dass es so gut eigentlich funktioniert. Ich bin
recht beeindruckt gewesen und ich mache auch gerade ein anderes Projekt mit einem sozialen Roboter
und dort ist es wie bin ich etwas enttduscht gewesen, wie viel die kdnnen, und darum bin ich hier
positiv (berrascht, wie viel sie konnen und wie gut es gegangen ist. Also ich denke, es hat schon so

etwas eine Bewunderung, eine Faszination ausgeldst.»

Nachfolgend werden die Ergebnisse zu denjenigen Hauptkategorien dargestellt, die sich induktiv aus

dem Datenmaterial ergeben haben.

Nr. 16 (Handlungsempfehlungen und Kombinationsvarianten): In diese Hauptkategorie
wurden 41 Textstellen codiert und sie enthielt vier Subkategorien: <Alternativen Techniken,
<Alternativer Zugang zum Museumy, <Kombinationsvarianten beider Besuchsartens und

«<Museumsspezifischer Kontext» (Siehe Abbildung 20).
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@i Codesystem 1322
©4'1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote 150
@4!2. Negativer Finfluss Mehrwert Remote 96
©4'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 107
@g'4. Negativer Einfluss Mehrwert vor Ort 22
(©@4!5. Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort 22
@4'6. Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote 78
©4'7. Sensorische Dimension 57
©4'8. Affektive Dimension 131
24!9. Kognitive Dimension 104
©4'10. Verhaltensbezogene Dimension 60
©4'11. Lebensstil Dimension 71
©4'12. Soziale Dimension 162
@413, Situationsbedingt Mediatoren 53
©q'14. Phdnomen der Prasenz 37
©g'15. Erwartungen 29
24! 16. Handlungsempfehlungen 0

@4/ Alternative Techniken 6
@4l Alternativer Zugang zum Museum

©4'Kombinationsvarianten beider Besuchsarten 24
©¢' Museumsspezifisch 6

Abbildung 20: Subkategorien Nr. 16 (Handlungsempfehlungen) aus MAXQDA

Hierbei bestanden keine nennenswerten Uberschneidungen mit anderen Hauptkategorien. Eine

Handlungsempfehlung einer Versuchsperson lautet:

«Nein ich habe gedacht, die Aufgaben fand ich gut, weil dann kann man sich mal orientieren, weil
sonst kommt man in das Museum und weiss gar nicht, was man machen soll. Eigentlich ist das schon
noch spannend und ich hatte es gerne noch langer gemacht. So ein bisschen in der Art Escape Room
eine Aufgabe I6sen, das finde ich eigentlich mega spannend und das hat, obwohl es schwer war, die
Sachen zu finden oder sich dort hinzubewegen, war es dennoch einfacher, als hilflos im Museum zu

stehen.» (VP7_Remote, Pos. 40)

Nr. 17 (Gemeinsamkeiten und Unterschiede): In diese Hauptkategorie fielen 48 codierte
Textstellen, welche sich auf vier Subkategorien aufteilten (siehe Abbildung 21). Diese sind:

<Exponierungsgrad», <Intensitaty, <\Wahrnehmungsbezogen> und <Ausstellungsbezogens.
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o Codesystem 1322
©4'1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote 150
@42 Negativer Finfluss Mehrwert Remote 96
©g!'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 107
@44, Negativer Einfluss Mehrwert vor Ort 22
@4!5. Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort 22
@4'6. Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote 78
©g'7. Sensorische Dimension 57
©¢'8. Affektive Dimension 131
©4'9. Kognitive Dimension 104
@4'10. Verhaltenshezogene Dimension 60
©g!11. Lebensstil Dimension 71
©g'12. Soziale Dimension 162
@4'13. Situationsbedingt Mediatoren 53
©g'14. Phanomen der Prasenz 37
@4'15. Erwartungen 29
©¢'16. Handlungsempfehlungen 41
©4'17. Gemeinsamkeiten & Unterschiede 0

@4 Exponierungsgrad 3
@4l Intensitat 18
©4'Wahrnehmungsbezogen 14
(@4 Ausstellungsbezogen 13

Abbildung 21: Subkategorien Nr. 17 (Gemeinsamkeiten und Unterschiede) aus MAXQDA

Diese Hauptkategorie Uberlappte sich klar mit Nr. 12, der sozialen Erlebnisdimension. Aus dem
Datenmaterial ergaben sich somit Hinweise auf eine differenzierte Wahrnehmung von Unterschieden
und Gemeinsamkeiten bei den Aspekten der Interaktionen, welche erlebt wurden. Solch eine

Beispielaussage:

«Also ich finde jetzt gerade das Spiel zum Beispiel hat eigentlich jetzt fast keinen Unterschied
gemacht, ob man das jetzt (iber den Prasenzroboter oder live gemacht hat. Obwohl der physische

Kontakt in dem Sinne nicht da war. Das Resultat war fast das Gleiche.» (VP6_Vergleich, Pos. 12)

Nr. 18 (Erstberthrung Teleprasenzroboter): Diese Hauptkategorie wurde 43-mal
verwendet, um Textstellen zu biindeln. Daraus ergaben sich drei Subkategorien: <Unsicherheiten,
«Bereichernde Erfahrung> und «<Reaktionen der anderen Besuchenden» sowie auf der Abbildung 22

ersichtlich.
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@il Codesystem 1322
©4'1. Positiver Einfluss Mehrwert Remote 150
(©4!2. Negativer Einfluss Mehrwert Remote 96
(©4'3. Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort 107
(©g'4. Negativer Einfluss Mehrwert vor Ort 22
(@4!5. Positiver Vergleich Remote vs. vor Ort 22
(@' 6. Positiver Vergleich vor Ort vs. Remote 78
(@4'7. Sensorische Dimension 57
G4q'8. Affektive Dimension 131
(©4'9. Kognitive Dimension 104
(©g'10. Verhaltensbezogene Dimension 60
©4'11. Lebensstil Dimension 71
(©4q'12. Soziale Dimension 162
(4! 13. Situationsbedingt Mediatoren 53
(©g'14. Phanomen der Préasenz 37
(©g!15. Erwartungen 29
(4! 16. Handlungsempfehlungen 41
(©g'17. Gemeinsamkeiten & Unterschiede 48
(@4!18. Erstberiihrung Teleprasenzroboter 0

Cg'Unsicherheiten 8
@g'Bereichernde Erfahrung 28
©4'Reaktionen der anderen Besuchenden 7

Abbildung 22: Subkategorien Nr. 18 (Erstberiihrung Teleprasenzroboter) aus MAXQDA

Ein Vergleich auf Basis der Hauptkategorien zeigte, dass die Uberschneidungen vor allem mit den
Hauptkategorien Nr. 8 sowie Nr. 1 pragnant waren. Folglich verbanden die Versuchspersonen die erste
Beriihrung mit dem Teleprasenzroboter mit einem positiven Einfluss auf den Mehrwert der
Remotebesuchsart sowie mit affektiven Komponenten. Hierzu ein Beispiel des Zusammenhangs der

affektiven Dimension und der Erstberlihrung mit dem Teleprasenzroboter:

«Nein das eigentlich nicht, weil es das erste Mal gewesen ist diese Erfahrung und es ist eher eine
gewisse Unbeholfenheit, die ich gespurt habe, also nicht tragisch, aber einfach durch das, dass man es
das erste Mal gemacht hat. Ein normales Durchlaufen war natirlicher fir mich.» (VP14 _Remote,

Pos. 24)

Nr. 19. (Restkategorie): Diese Hauptkategorie wurde von urspriinglich 31 Textstellen auf 11
reduziert. Die Reduktion fand statt, indem thematisch ahnliche Inhalte in andere Subkategorien
integriert wurden. Die Restkategorie wurde nicht in Subkategorien unterteilt, da dies dem Sinn ihres
Bestehens widersprechen wirde. Eine Aussage der Restkategorie bezieht sich auf die reprasentierte

Form des Roboters und die Selbstwahrnehmung, die damit verbunden ist.

«...gut war da das ich mich gesehen habe und dann habe ich mich gesehen und dachte mir so attraktiv
bin ich jetzt aber nicht mit dem teil da hahaha ich hatte mir gerne noch ein bisschen eine form

gegeben also so fir mein Avatar» (VP13_Remote, Pos. 36)
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4.5 Zuséatzliche Befunde des Datenmaterials
In diesem Kapitel werden Ergebnisse vorgestellt, die den Fokus tber die Hauptkategorien

hinaus betrachten und die demographischen Daten miteinbeziehen.

Der Vergleich zwischen der Verteilung der Codierungen und den Altersgruppen hat keine
Muster erkennen lassen. Im Gegenteil waren die Antwortverhalten und die Argumentationsketten der
Versuchspersonen inhaltlich ahnlich, ohne erkennbare Verbindung zu den hier erhobenen
demografischen Merkmalen. Als Beispiel hierfiir kann die Hauptkategorie Nr. 8 (Affektive
Komponente> herangezogen werden. Innerhalb der Subkategorie negative Affekte wird genannt, dass
Versuchspersonen Angst haben, etwas am Teleprasenzroboter zu zerstdren, wéahrend sie ihn steuern.
Diese Bedenken haben VP01, VP09 und VP14 gemeinsam, obwohl sie sich in unterschiedlichen
Altersabschnitten befinden. Des Weiteren hatten VP09 und VP12 dieselben demografischen
Merkmale, waren jedoch in ihrer Verteilung der Codierungshaufigkeiten nicht gleich. Die haufigsten
codierten Positionen sind bei den Versuchspersonen vertauscht. VP09 hat als Spitze Nr. 1 <Positiver
Einfluss Mehrwert Remote> und dann Nr. 12 <Soziale Dimension> und bei VP12 ist es gerade
umgekehrt. Die Ubrigen der Haufigkeitsverteilung der Hauptkategorien ist jedoch unterschiedlich, wie

die Abbildung 23 unten genauer zeigen.

] ]
@ @ 2. Negativer 6. Positiver
11. Lebensstil 7.Sensorische Einfluss Vergleich vor Ort
Dimension (6) Dimension (5) Mehrwert vs. Remote (8)
\ ] @] Remote (9) | y ©]
/ \

/

\ / Ca| 11. Lebensstil \ / —~ 17.
3. Positiver ™~ \ / P 3 Dimension (10) \ " Gemeinsamkeite
Einfluss \\\ \ / " Situationsbeding .\ / - - n&
Mehrwert vor ~ \ / »_./ t Mediatoren (5) AN 7 Unterschide (7)
ort (6) ~ N/ ,./ ) e

~ - cm (cm
] (G| 8, Affektive A 12. Soziale
2. Negativer _~ A 1. Positiver Dimension (11) VP12 Dimension (20)
Einfluss ~ Einfluss
Mehrwert 7 VPOS Mehnwert
Remote (€} - Remote (18)
-
~ (Cl e
~
] @] 7 Sensorische 1. Posiver
&, Positiver 12. Soziale Dimension (11) 'ju;flussn
Vergleich vor Ort Dimension (13) p chrwert
vs. Remote (7) @ ] Remote (18)
Cl ] 3. Positiver 5. Kogritive
o Kognitive 8. Affektive Einfluss Dimension (16)

Dimension (8) Dimension (3) Megmi?)wr
rt{

Abbildung 23: Codierungshéufigkeiten VP09 und VP12 aus MAXQDA

Ein weiterer Blick wurde auf die Versuchspersonen und ihre Gruppenzuteilung geworfen (siehe
Kapitel 3.4 Stichprobenauswahl) um zu prifen, ob es Unterschiede bezogen auf die
Codierungshéufigkeiten der Positiven Einfliisse beider Besuchsarten gibt und diese abhéngig von der

jeweils ersten absolvierten Besuchsart waren. Es konnte keine Praferenz in der Codierungshaufigkeit
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festgestellt werden, die aufgrund der Reihenfolge der absolvierten Besuchsarten erklarbar ist. Die
Versuchspersonen VP01, VP02, VP05, VP06, VP09, VP12, VP13 hatten die meisten Codierungen
jeweils in der Hauptkategorie des positiven Einflusses auf den Mehrwert (Nr. 1 <Positiver Einfluss
Mehrwert Remotey oder Nr. 3 <Positiver Einfluss Mehrwert vor Ort») der ersten absolvierten
Besuchsart. Die Anderen Versuchspersonen jedoch nicht. Somit wird nicht davon ausgegangen, dass
die Gruppeneinteilung eine Rolle spielt beim Erwahnen von positiven Einflissen auf den Mehrwert

der Besuchsart.
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5 Diskussion

Im folgenden Kapitel werden die Ergebnisse der Erhebung zusammengefasst und interpretiert. Es
werden Limitationen angegeben, welche die Ergebnisse beeinflussten, sowie ein Blick in die Zukunft

dieses Forschungsgebietes gewagt. Das Kapitel schliesst mit einem Fazit.

5.1 Zusammenfassung und Interpretation der Ergebnisse

Ziel dieser Bachelorthesis war es zu eruieren, wie Personen den Besuch eines Museums erleben
und inwiefern dieses Erlebnis durch die Art des Besuches abhéngig ist. Dazu wurde ein qualitatives
Experiment mit explorativem Charakter konzipiert, um den formulierten Fragestellungen eine Antwort
zu geben. Die Analyse des Datenmaterial erfolgte schrittweise entlang der inhaltlich strukturierten
Inhaltsanalyse nach Kuckartz (2014). Das Material wurde dabei zusétzlich mit Antworten aus dem
Prefragebogen und den Beobachtungen des Museumspersonales angereichert. Der Fokus der Analyse

war dabei stets die Beantwortung der Fragestellung.

Der sorgfaltige Analyseprozess in Bezug auf den wahrgenommenen Mehrwert eines remote
Besuches via Teleprésenzroboter ergab, dass Aspekte der Interaktion, die Neuheit der Erfahrung sowie
das Sparen von verschiedenen Ressourcen forderlich fiir den wahrgenommenen Mehrwert der Remote
Besuchsart sind. Der Teleprasenzroboter prasentiert eine einmalige, ungekannte Gelegenheit, mit
anderen Personen im Museum zu interagieren. Versuchspersonen sind eine Attraktion fiir die anderen
Besuchenden, was deren Neugier weckt und somit den Austausch fordert. Durch den
Telepréasenzroboter entstehen Situationen, die bei einem normalen Museumsbesuch nicht entstehen
und das gesamte Erlebnis hebt sich dadurch von einem klassischen Museumsbesuch ab. Die Analyse
des Datenmaterials zeigt, dass der Fokus bei den Versuchspersonen, die den Besuch im
Teleprasenzroboter absolvieren, der Inhalt des Museums in den Hintergrund riickt. Es geht vielmehr
um die Steuerung, die Neuheit und das Gefiihl von Aufregung, welches die Versuchspersonen
verspiren. Auch konkretere Faktoren spielen bei dem Mehrwert des Remotebesuches eine Rolle. Das
Einsparen von Ressourcen wie Zeit und Geld sind oft genannte Punkte, gerade weil das Sampling

zumeist nicht aus der unmittelbaren Umgebung des Museums stammte. Auch zeigt sich eine gewisse
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personlichkeitsabhangige Bequemlichkeit, indem Versuchspersonen auch gerne zuhause bleiben und

einen Museumsbesuch von ihrem Wohnzimmer aus geniessen.

Uber den Mehrwert des Angebotes eines remote Besuches via Teleprasenzroboter seitens
Museums herrscht Einigkeit. Die Versuchspersonen schétzen die zusétzliche Mdglichkeit, die somit

geboten wird, auch in Anbetracht einer barrierefreien und allinkludierender Museumsstrategie.

Hinderlich sind die visuellen Einschréankungen, die fehlende Selbststandigkeit sowie die
Exponierung in Kombination mit der Offenlegung der Privatsphare. Die Einschrankung auf den
visuellen und auditiven Sinn wirkt sich hemmend auf das Erlebnis mit dem Teleprasenzroboter aus,
gerade in einem solchen interaktiven Museum. Der Spieltrieb ist angeregt, aber die Interaktionen, die
man durch den Teleprasenzroboter mit den Exponaten selbst geniessen kann sind limitiert und man ist
dabei oft auf Hilfe angewiesen. Dies kann zu Frustrationen oder Enttauschungen fihren. Die
Versuchspersonen haben angegeben das sie in der remote Besuchsart die Flexibilitat, Fluiditat und
Schnelligkeit vermissen, mit denen sie sich normalerweise durch einen Raum bewegen. Dies fihrt zu
einem Eindruck von Limitierung und «eingesperrt sein» und wirkt sich somit hemmend auf den
wahrgenommenen Mehrwert aus. Wahrend des Steuerns des Teleprasenzroboters ist man exponiert
und zieht enorme Aufmerksamkeit auf sich, was gewisse Versuchspersonen als leicht stérend
empfinden. Die fehlende Anonymitét, die sich aufgrund der Préasentation des Bildes auf dem
Telepréasenzroboter ergibt, hat teilweise auch fiir Unbehagen gesorgt. Dies einerseits aufgrund der
Privatsphire, welche teilweise offengelegt wird, andererseits wegen der implizierten Ubernahme der
Verantwortung, wenn andere Museumsbesuchende sehen, wer den Teleprésenzroboter steuert. Die
Unsicherheit der Steuerung, welche die Versuchspersonen in unterschiedlicher Intensitat erwahnten,
wurde durch das Stellen der zwei Aufgaben in der remote Besuchsart abgefedert. Dadurch dass die
Versuchspersonen eine Aufgabe erledigen sollten, waren sie beim Eintreten ins Museum fokussiert

und wenig bis gar nicht mit der Prasentation der Ausstellung Uberfordert.

Die Betrachtung des Mehrwertes fiir das Erlebnis vor Ort beinhaltet ebenfalls férdernde und
hinderliche Aspekte. Zu den férdernden Aspekten zahlen die Art und Weise, wie das Museum

verschiedene Inhalte prasentiert sowie der Wissenszuwachs und der Anstoss zur Reflexion, die durch
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den Besuch ausgeltst werden. Das Museum fiir Kommunikation ist in ihren Ausstellungformen enorm
interaktiv. Das Museumspersonal arbeitet mit verschiedenen Medien und bereiten die Inhalte
abwechslungsreich und spannend auf. Versuchspersonen beschreiben die Ausstellung als modern und
innovativ, ein Besuch, der alle Sinne anregt. Das Gefuihl, ins Kindesalter zurlickversetzt zu sein, wo
Versuchspersonen ihrem Entdeckergeist freien Lauf lassen, sind forderliche Faktoren fir den
Mehrwert. Ein Teilaspekt des Entdeckergeistes beinhaltet auch die selbststandige Auswahl der
Exponate, mit denen man sich wéhrend des Besuches beschéftigt mdchte oder eben auch nicht. Fir die
meissten Versuchspersonen waren die dargestellten Inhalte nicht komplett neu, dennoch konnten sie
etwas von der Ausstellung gewinnen. Sei es einen Moment der Reflexion, um Uber dargestellte Inhalte

nachzudenken oder ein sich wieder Uber prasentierte Inhalte bewusst zu werden.

Der Moment des Eintretens sowie die anfangliche Orientierung sind Punkte, welche sich
tendenziell hemmend auf den Mehrwert auswirken. Die Codierungshéufigkeit ist bei den hemmenden
Faktoren beim Besuch vor Ort jedoch ausserst gering, was eine logische Folge aus der Auswahl des
Samplings und der Bereitschaft ist, am qualitativen Experiment teilzunehmen. Der Moment des
Eintritts ins Museum fir Kommunikation hat die Versuchspersonen teilweise tberfordert, genannte
Grunde dafir sind die vielen Eindriicke, denen man gleichzeitig ausgesetzt ist. Die forschende Person
kann sich einen Zusammenhang zwischen den Erwartungen vorstellen, welche die Versuchspersonen
an ein Museum hatten (im klassischen Sinne ein Ort der Ruhe, wobei viele Inhalte liber Texte
prasentiert werden) und dem interaktiven Museum fir Kommunikation. Bei einem erneuten Besuch
konnte diese angesprochene Uberforderung deutlich geringer sein, um dies festzustellen wéren aber

weitere wissenschaftliche Forschungen notig.

Basierend auf der dritten Fragestellung wie die Versuchspersonen den Besuch im Vergleich
erlebt haben, lasst sich sagen, dass der gesamte Remotebesuch via Teleprésenzroboter von starkerer
Emotionalitdt geprégt war als ein Besuch vor Ort. Es ist aufregender mit dem Teleprasenzroboter im
Museum zu sein, und im Zusammenhang damit reicht die Fulle an berichteten Gefiihlen von spassig,
cool und spannend Uber gehetzt, stressig und tberfordernd. Der Remotebesuch ist ein Multiplikator
von Interaktionen, welche die VVersuchspersonen mit den Besuchenden haben und umgekehrt. Die

Versuchspersonen erlebten mehrheitlich positive Begegnungen, welche ausserhalb des
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Teleprasenzroboters nicht in dieser Form moglich gewesen waren. Diejenigen Begegnungen, welche
nicht explizit positiv waren, beziehen sich auf den Beweggrund (Unselbststandigkeit) fir die

Interaktion, nicht deren Qualitat oder Quantitat.

Die vor Ort Besuchsart tiberzeugt im Vergleich zur remote Besuchsart durch die Gesamtheit der
vielféltigen Sinneseindriicke und durch die komplette Freiheit, welche die Versuchspersonen
genossen. Die Frage nach dem nummerischen Mehrwert der beiden Besuchsarten sowie die Praferenz
bei einer Wahlmdglichkeit der Besuchsart resultierten vorteilhaft fur die vor Ort Besuchsart und ist ein
Hinweis darauf, dass die Erwartungen der Versuchspersonen betreffend den Inhalt des Museums
mehrheitlich Gbertroffen wurden. Die Ergebnisse der Subkategorienanzahl der Hauptkategorie Nr. 15
(Erwartungen) geben zusatzlich Anlass zur Bestatigung der EDT und eine Versuchspersonen spricht

explizit von einem zukunftigen Besuch im Museum (VP02 vor Ort Pos. 44).

5.2 Limitationen
Die vorliegende Bachelorthesis weist nach der Vollendung einige Kritikpunkte auf, welche von
der forschenden Person reflektiert und im Folgenden fir die zukiinftige Durchfiihrung von

wissenschaftlichen Erhebungen festgehalten wurden.

Als Schwachpunkt der Erhebung kann der Rekrutierungsprozess angesehen werden. Die
angezielte Ausgeglichenheit bezogen auf den Geschlechteranteil konnte nicht erreicht werden. Auch
ware es hinsichtlich des Alters sinnvoll gewesen, dieses breiter zu streuen. Dies hatte unter Umstanden
Mehrwerte zutage gefordert, die in diesem Fall nicht erforscht wurden. Im Allgemeinen war der
Ablauf des Rekrutierungsprozesses eher kurzfristig und sollte fir die ndchste Erhebung frither im
Zeitplan angesetzt werden, damit die forschende Person selektiver auf die gewiinschten
Samplekriterien achten kann. Die Durchfiihrung der Erhebung brachte ebenfalls gewisse Hiirden mit
sich, angefangen bei der angesetzten Versuchszeit von zwei Stunden. Diese Zeitspanne basierte auf
der explorativen Phase, die im Vorfeld der Erhebung durchgefuhrt wurde. Wahrend der effektiven
Erhebung kam es aber vereinzelt zu Situationen, in denen die Zeit sehr knapp bemessen war. Dieser
Zeitdruck wirkte sich auf die forschende Person sowie auf die VVersuchspersonen aus, Zweitere

beschrieben die Folgen teilweise in ihren Interviews. Es bleibt verborgen, wie sich das Erlebnis fiir die
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Versuchspersonen verandert hatte, ware ihre Erhebungszeit unbeschrénkt gewesen. Gleichzeitig muss
aber bedacht werden, dass die Erhebung aufgrund der Verfugbarkeit des Museumspersonals und der

zeitlichen Verfligbarkeit moglicher Versuchspersonen einem 6konomischen Druck ausgesetzt war.

Individuelle Unterschiede in den Besuchsarten ergaben sich aufgrund von ungeklarten
technischen Hindernissen mit dem Teleprasenzroboter. Dies fuhrte dazu, dass VP07, VP08 und VP10
ihren Remotebesuch nicht am selben Tag wie den physischen Besuch durchfuhren konnten. Zuséatzlich
absolvierten VP05 und VP06 sowie VP11 und VP12 den Besuch vor Ort gemeinsam, was ihr Erlebnis
beeinflusste und eine direkte Vergleichbarkeit mit den Versuchspersonen, die allein im Museum
unterwegs waren, nicht zul@sst. Bei einigen Versuchspersonen sind auch kleinere
verbindungstechnische Probleme aufgetreten, welche zwar wahrend der Erhebung geldst werden

konnten, das Erlebnis im Teleprasenzroboter jedoch in negativer Form beeinflusst haben.

Bei der Analyse und Interpretation der Daten war der priméare Fokus der Blickwinkel der
forschenden Person. Ihr Vorverstandnis des Forschungsgegenstandes und die N&he zum Sampling
beeinflussten die gesamte Forschung entscheidend. Demgegeniiber standen jeweils die
Beratungstermine mit der Betreuungsperson der FHNW, wobei fir die vorliegende Bachelorthesis von

deren praktischem Wissen und dem gegenseitigen Austausch profitiert werden konnte.

5.3 Handlungsempfehlungen

Eine Empfehlung zur Steigerung des Mehrwertes bei der remote Besuchsart ist das Thema der
Privatsphare. Zukinftig kdnnte man bei der Bildlbertragung der steuernden Person die Option
anbieten, einen farbigen oder einen individuellen virtuellen Hintergrund wéhlen zu kénnen. Dies waére
eine umsetzbare Massnahme, den Besuchenden mehr Privatsphére wéhrend ihres Besuches
einzurdumen. Gleichzeitig wére es eine Mdglichkeit den Teleprésenzroboter und die eigene
Reprasentation ein wenig zu individualisieren, was eine Versuchsperson als Anmerkung geéussert hat.
Sofern es technisch umsetzbar ist, wére es von Vorteil, wenn der Chatbot, welcher die Aufgaben
Uibergeben hat, in das Fenster der Steuerung integriert werden kénnte. Eine Erweiterung der
Integration verschiedener Exponate, welche man mit dem Teleprasenzroboter ebenfalls konsumieren

konnte - wie zum Beispiel Video- und Tonaufnahmen, die mittels Scanning von QRCodes aktiviert
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werden kdnnten - wiirden dem Besuchenden noch zusétzliche Optionen bieten um mit der Ausstellung
als Ganzes vermehrt in Kontakt zu tretten. Dies kann auch eine Mdéglichkeit sein, den Fokus wéhrend
des Besuches von der Steuerung hin zu einer neuartigen Form eines Museumsbesuches zu
verschieben. Ebenfalls konnte eine Erweiterung des raumlichen Mandévrierbereiches des Roboters in
Erwégung gezogen werden, wodurch die zukunftigen Besuchenden nicht auf eine Ebene limitiert sind
und sich auf diese Weise weniger eingeschrankt fiihlen. Als Empfehlung wird an dieser Stelle
geédussert, dass mit den Besuchenden eine mdglichst realistisches Erwartungsmanagement betrieben
werden sollte, um Enttduschungen tber die Art des Roboters und seinen Fahigkeiten zu vermeiden.
Dies kann gleichfalls dazu verwendet werden, Personen, die technisch unsicher sind, von einem
Besuch im Teleprésenzroboter zu tiberzeugen. Inbegriffen im Erwartungsmanagement ist ebenfalls die
angedachte Verwendungsform, sodass Besuchende nicht Angst haben missen, in Zukunft nur noch in
dieser Weise ins Museum gelangen zu kdnnen. Die Interaktionen, welche die Versuchspersonen mit
dem Museumspersonal erlebt haben, waren dusserst freundlich und von einer enormen Offenheit und
Herzlichkeit gepragt. Geméss der Datenerhebung sollte zukiinftigen Besuchenden in jedem Fall auch
jemand zur Seite stehen, welcher die ersten Schritte dieser Besuchsart begleitet und bei einem

Hindernis jeder Art weiterhelfen kdnnte.

Um den Mehrwert fuir den vor Ort Besuch zu steigern, kann in Betracht gezogen werden, an
einem Ubersichtlichen Punkt beim Eingang des Museums eine Orientierungstafel aufzustellen, wo sich
Personen bei Bedarf tiber die Teilgebiete der aktuellen Ausstellung informieren kénnen. Dies wiirde
Besuchenden welche sich mehr Struktur wiinschen helfen, ohne gleichzeitig diejenigen zu stéren, die

diese Unterstiitzung nicht méchten.

Die Versuchspersonen haben sich kreativ ausgelebt und weitere Kombinationsvarianten der
beiden Besuchsarten vorgeschlagen. Da diese jedoch nicht den Anspruch haben, praktisch umsetzbar
zu sein (Museumsbesuch mit VR Brillen, Escape Room im Museum), werden sie in dieser

Bachelorthesis lediglich im Anhang J1 in den Transkripten aufgefihrt.
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5.4  Ausblick

Die vorliegende Thesis lasst sich als einen Uberblick verstehen, die subjektive Bewertung der
Erlebnisse mit dem Teleprasenzroboter oder einem vor Ort Besuch im Museum zu analysieren und
welche Mehrwerte beide Besuchsarten auf individueller Basis bieten. Die ausgesprochenen
Handlungsempfehlungen sollen dem Museum fir Kommunikation dazu dienen, einen Einblick in ihre
Besuchenden zu erhalten und den Mehrwert, welchen der Teleprasenzroboter sowie der Besuch vor
Ort bieten, punktuell in die Museumsstrategie zu integrieren. Zugleich dient die Thesis als
Vorbereitung fur nachfolgende Projekte, in denen Teleprasenzroboter fernab einer kiinstlichen
Laborumgebung hinsichtlich ihres Einflusses auf das Erlebnis von Besuchenden gepruft werden. Aus
dem hier erhobenen Datenmaterial heraus ware es interessant zu erfahren, wie Museumsbesuchende
ihr Erlebnis einstufen, wenn es um ein weniger interaktives Museum geht, etwa ein Kunstmuseum
oder eine Galerie. Des Weiteren kdnnten zukinftige Forschungen auf den Einfluss der Neuheit der
Erfahrung fokussieren. Interessant wére es zu wissen, inwiefern Erlebnisse auch bei einer
wiederholten Erfahrung mit einem Teleprésenzroboter bewertet werden. Diese mégliche
Forschungsfrage ware auch im Hinblick auf 6konomische Faktoren von kulturellen Institutionen

interessant zu beantworten.

Die llickenhafte Forschung, welche im Kontext von kulturellen Institutionen in Verbindung mit
der Anwendung von Teleprasenzrobotern noch besteht, zeigt, wie hochaktuell und vielschichtig diese
Thematik ist. In Zukunft wird es fiir den Erfolg von Institutionen relevant sein, dem digitalen
Transformationsprozess einen hohen Stellenwert beizumessen und weitere Forschung in dieser

Richtung zu unterstiitzen.

55 Fazit

Ziel dieser Bachelorthesis war es zu eruieren, wie Personen den Besuch eines Museums erleben
und inwiefern dieses Erlebnis durch die Art des Besuches abhéangig ist. Die Analyse der qualitativen
Daten ergab, dass der Mehrwert der Remotebesuche hauptséchlich darin bestand, Besuchende durch
die Faszination des zukunftsorientierten Fortschrittes und der Neuartigkeit zu (iberzeugen. Den

Telepréasenzroboter im Museum zu bedienen ist auch aufgrund der Interaktionen, die man mit den
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Besuchenden teilt, eine Attraktion fir die Steuernden welche mit Gefiihlen von Aufregung, coolness
und Spass verbunden wird. Der Fokus des Erlebnisses wechselt vom Museum und dessen Inhalt zur
Steuerung und Verkdrperung des Teleprésenzroboters. Beim Besuch vor Ort Besuchs bezieht sich der
Mehrwert des Erlebnisses auf die Interaktivitat der Ausstellung und die Anregung zur Reflexion ber
die prasentierten Inhalte. Im Vergleich der beiden Besuchsarten fallen beim Besuch vor Ort Themen
wie Selbststandigkeit, Bewegungsfreiheit und sensorische Gesamteindriicke positiv auf. Bereiche des
Ressourcensparens, der Einzigartigkeit des Erlebnisses und der Forderung von Austausch mit

Drittpersonen aus dem Museum stérken die Remotebesuchsart.
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