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Zusammenfassung

Soziale Roboter werden vermehrt im Gesundheitswesen eingesetzt. Nur wenige Studien werden an
Robotern im Betrieb und noch weniger Studien werden mit den betroffenen Fachkraften
durchgefiihrt. Ziel dieser Studie war es die Wahrnehmung der Nitzlichkeit, der Gestaltung und der
Einstellung des Roboters Lio auf das Fachpersonal iber einen dreimonatigen Zeitraum zu
untersuchen. Es wurde untersucht wie der Nutzen bewertet wurde und welche Potentiale sich in der
Zukunft bieten, welche anthropomorphen Merkmale Lio aufweist und welche Einstellungen die
Fachkrafte gegeniber Lio haben. Die Fragestellung wurde in einem explorativen embedded Mixed-
Methods Design QUAL(quant) untersucht. 9 erwachsene Fachkrafte aus einer Rehaklinik und einem
Alters- und Pflegeheim nahmen an je 2 Interviews und einer Pulsbefragung zu 3 Zeitpunkten teil.

Die Teilnehmenden sahen viele Vorteile und Potentiale fiir den Einsatz von Lio. Aktuell wird er jedoch
eher weniger als hilfreiche Unterstiitzung angesehen. Die Morphologie des Roboters gefillt den
Beteiligten und hat sich wahrend der Erhebung kaum verandert. Vorbehalte bezliglich Jobsicherheit

bei der Einflihrung von Lio konnten mit dessen Nutzung abgebaut werden.

Schlagwérter: Soziale Roboter, Mensch-Roboter-Interaktion, Nitzlichkeit, Anthropomorphismus,

Einstellung, Gesundheitswesen



Abstract

Social robots are increasingly being used in healthcare. Few studies are conducted on robots in the
workplace and even fewer studies are conducted with the professionals involved. The aim of this
study was to investigate the perception of the usefulness, the morphology and the attitude towards
the robot Lio on the professional staff over a 3 month period. It was investigated how the usefulness
was evaluated and which potentials are offered in the future, which anthropomorphic features Lio
has and which attitudes the professionals have towards Lio. The research question was investigated
in an explorative embedded mixed-methods design QUAL(quant). 9 adult professionals from a
rehabilitation clinic and a nursing home participated each in 2 interviews and a pulse survey at 3 time
points. The participants saw many advantages and potentials for the use of Lio. Currently, however,
Lio is seen rather less helpful as a support. The morphology of the robot appeals to the participants
and has hardly changed during the survey. Reservations about job security during the introduction of

Lio could be reduced with its use.

Key words: social robot, human-robot-interaction, usefullness, anthropomorphism, attitude, health

care
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1 Einleitung

Prognosen zur Bevolkerungsentwicklung weisen auf eine stetig alternde Gesellschaft hin. In Zukunft
wird die Anzahl an Bewohnenden in Alters- und Pflegeheimen steigen, sodass zukinftig rund 20%
mehr Pflegepersonal bendtigt wird. Bereits heute wird dem Personalmangel mit auslandischen
Fachkraften entgegengewirkt (Kohli & Schweiz, 2015; GDK & OdASanté, 2016). Schatzungen aus dem
Jahr 2014 gehen jedoch davon aus, dass in Europa in diversen Landern (u.a. Schweiz, Frankreich,
Deutschland, Italien, Holland und Polen) bis 2030 ein Arbeitskraftemangel entsteht (Rainer Strack,
Jens Baier, Matthew Marchingo, & Shailesh Sharda, 2014). Es wird folglich davon ausgegangen, dass

es zukunftig schwieriger wird, eigene Personalliicken mit auslandischem Personal auszugleichen.

Gleichzeitig entwickelt sich die Robotik, sowohl im privaten, wie auch in kommerziellen und
industriellen Lebensbereichen (Roesler & Onnasch, 2020). Die Robotik verbreitet sich auch immer
mehr im Gesundheitsbereich mit Assistenz-, Operations-, Therapie-, oder Pflegeroboter (Broadbent,
2017). Bereits heute werden Roboter wie PARO in Europa, der USA oder Japan zur Therapie von
demenzerkrankten Menschen eingesetzt. Mit ihnen kdnnte es moglich sein, diese Fachkraftellicke zu
flllen (Bendel, 2018). Dabei ist es wichtig, die Frage zu stellen, wie Roboter von den Nutzenden

wahrgenommen werden und wie wir mit Robotern arbeiten und leben sollen (Remmers, 2020).

Diese Thesis soll einen Teil dazu beitragen, die Frage nach der Wahrnehmung fiir professionell
Nutzende in Pflegeinstitutionen beantworten zu kdnnen. Gesundheitsfachpersonen erhoffen sich vor
allem, dass Roboter eine Entlastung fiir zeitaufwendige Routinearbeiten, Transport von Material
innerhalb der Institution, kérperlich anstrengende Tatigkeiten wie Heben oder Tragen sowie kognitiv
fordernde Arbeiten wie Merken und Organisieren verschiedener Aufgaben ibernehmen kénnen

(Becker, 2018).

Gemass Jung und Hinds (2018) besitzt die Mensch-Roboter-Interaktion (HRI) Forschung ein zu stark
limitiertes Verstandnis, wie Menschen auf einen Roboter reagieren und sich dies auf ihren Alltag
auswirkt. Viele Studien fokussierten bisher auf die Interaktion von einem einzelnen Menschen auf
einen einzelnen Roboter in Laborstudien. Zudem gibt es nur wenig Forschung welche die Effekte von
Robotern im Einsatz Uber die Zeit beobachten (Bankins & Formosa, 2020). Jung & Hinds (2018)
empfehlen deshalb vermehrt langsschnittliche Studien durchzufiihren und dabei sowohl qualitative

wie auch quantitative Aspekte zu erheben.

Diese Thesis fokussiert deshalb auf die Wahrnehmung von Fachkraften in Gesundheitsinstitutionen
auf einen sozialen Assistenzroboter. Konkret geht es in dieser Thesis um den Roboter Lio der Firma
F&P Robotics. Die Gesellschaft F&P Robotics AG wurde im Januar 2014 gegriindet. Zwei Jahre spater

veroffentlichten sie den kollaborativen Roboterarm P-Rob fiir Industrie und Forschung. Erste
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psychologische Studien wie von Gasser (2017) wurden mit P-Rob durchgefiihrt. Diese Erkenntnisse
flossen auch in die Entwicklung von Lio mit ein, welcher 2017 auf den Markt kam. Lio wurde als
sozialer Assistent fir Institutionen im Gesundheitsbereich entwickelt und ist bereits an mehreren
Orten im Einsatz. Das Ziel von F&P Robotics ist es Roboter zu personalisieren und nutzungsfreundlich
zu gestalten. Die Roboter sollen Menschen in ihrem alltaglichen Leben unterstiitzen. Dabei
fokussieren sie sich vor allem auf das Gewerbe und nicht auf die persénliche Heimanwendung (F&P
Robotics, 2020a). F&P Robotics ist es wichtig, dass der Mensch den Roboter ohne spezielles
technisches Know-How verwenden kann. Da die Integration von sozialen Robotern in einer
menschlichen Umgebung kein leichtes Unterfangen ist (Weiss, Bernhaupt, Lankes & Tscheligi, 2009)

entwickelt F&P Robotics ihre Roboter stetig weiter.

Zuerst wird die Theorie bezliglich der Entwicklung der sozialen Robotik beschrieben. Dabei wird
vertieft auf die Wahrnehmung, die Einstellung sowie den Nutzen von sozialen Robotern eingegangen.
Im Kapitel 3 wird das Untersuchungsfeld und der Roboter Lio ndher beschrieben. Ausgehend von der
Literatur und dem Forschungsfeld wird die in Kapitel 4 dargestellte Fragestellung und das
methodische Vorgehen abgeleitet. Das Kapitel 5 stellt die Ergebnisse dar. Im Kapitel 6 werden die
Ergebnisse diskutiert und das methodische Vorgehen reflektiert. Zudem werden aufgrund der
Ergebnisse diverse Implikationen fiir die Praxis und Forschung abgeleitet. Der Ausblick schliesst das

Kapitel 6 und diese Thesis ab.



2 Stand der Forschung 3

2 Stand der Forschung

In diesem Kapitel wird auf die theoretische Grundlage der Robotik eingegangen. Zunachst werden die
Entwicklung und Bereiche der Robotik ndher beleuchtet um die Hintergriinde besser zu verstehen.
Danach wird auf die Einstellung gegeniliber Robotern, die Wahrnehmung von Robotern sowie auf die
Gestaltung von Mensch-Maschinen-Systemen eingegangen. Zum Schluss werden noch ethische

Aspekte kurz vorgestellt.

2.1 Entwicklung der Robotik

Schon friih versuchten Menschen die Natur des Menschen zu verstehen und abzubilden. Die Idee
eines menschlichen Abbildes, welcher menschliche Tatigkeiten ausiiben konnte, zeigte sich
beispielsweise im mechanischen Ritter von Da Vinci aus dem Jahr 1495 oder dem mechanischen
Trompeter von Friedrich Kaufmann aus dem Jahr 1810 (Broadbent, 2017; Dautenhahn, 2007). Diese
frihen Designs fokussierten eher auf ein menschenahnliches Aussehen. Ab 1956 wurde vermehrt
versucht den menschlichen Geist zu erforschen und die Aktivitdten eines Menschen zu simulieren.
Dies war die Geburtsstunde der kiinstlichen Intelligenz (KI), welche erst mal eine Software ist und
nicht zwingend eine Roboterhille bendtigt (Dautenhahn, 2007). Beispielsweise kdnnte man heute
Apples Siri als Software Kl verstehen, da Siri durch maschinelles Lernen immer intelligenter und

personlicher wird (,,Siri“, o. J.).

In den 1980er Jahren wurden Roboter vermehrt in der Industrie eingesetzt, um beispielsweise zu
verpacken oder Karosserien zu schweissen oder lackieren. Oftmals agieren diese Roboter zwar im
selben Arbeitsraum wie der Mensch, jedoch fiihren sie die Handlungen fir sich alleine aus und sind
zur Sicherheit des Menschen in abgegrenzten Schutzarealen mit einem Schutzgitter versehen (Hans-
Jirgen Buxbaum, 2020). Die Zusammenarbeit von Roboter und Mensch wird heute langst nicht mehr
allein durch einen gemeinsamen Arbeitsraum definiert, sondern durch direkten physischen Kontakt.
Neben den industriellen Robotern gibt es auch im privaten und kommerziellen Bereich eine Vielfalt
an Robotern, die direkt mit dem Menschen interagieren (Onnasch & Roesler, 2020). Industrieroboter
zeichnen sich oft durch Schnelligkeit, eine schwere Masse und einer extremen Steifigkeit aus.
Interaktionsfahige Roboter haben hingegen nur wenige Kilogramm Kollisionsmasse, abgerundete
oder umhillte Ecken und Kanten und sind nicht schneller als der Mensch. Dies soll mehr Sicherheit

und eine bessere Zusammenarbeit ermoglichen (Onnasch, Maier & Jirgensohn, 2016).

Allerdings befassten sich vor allem Computerspezialisten und Ingenieure in den letzten 30 Jahren mit
diesem Thema. Die Psychologie dringt erst langsam in dieses Forschungsfeld vor. Dies zeigt die
Anzahl an Publikationen zu den Stichworten Robot und Health im Web of Science. Im Jahr 2020
wurden mit diesen zwei Stichworten insgesamt 2029 Publikationen veroffentlicht. In den

psychologischen Rubriken zusammen waren es gerade mal 51 Publikationen (Clarivate, 2021). Das
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Forschungsfeld ist jedoch allgemein am Wachsen, wie Abbildung 1 aufzeigt. So werden es jedes Jahr

mehr Publikationen mit diesen Stichworten.
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Abbildung 1 Anzahl Publikationen zu Robot und Health in allen Rubriken des Web of Science (Clarivate, 2021)

Die Psychologie soll als empirische Wissenschaft, die das Verhalten und Erleben der Menschen
ergrindet, hier einen starkeren Beitrag leisten die Mensch-Roboter-Interaktion mitzugestalten und

zu verbessern (Broadbent, Stafford & MacDonald, 2009).

2.1.1 Soziale Robotik
Soziale Roboter bewegen sich, wie bereits erwahnt, im selben (Arbeits-)Umfeld wie der Mensch.

Dartiber hinaus definieren Bartneck und Forlizzi (2004) soziale Roboter wie folgt:

A social robot is an autonomous or semi-autonomous robot that interacts and

communicates with humans by following the behavioural norms expected by the

people with whom the robot is intended to interact. (S. 2)
Soziale Roboter nutzen demnach oft eine kiinstliche oder soziale (Dautenhahn, 2007) Intelligenz um
zu entscheiden, wie sie auf die Informationen, welche sie durch diverse Sensoren und Kameras
erhalten, reagieren sollen. Sie erkennen oft Stimmen, Gesichter und Emotionen und kénnen Sprache
oder Gestiken interpretieren und auf diese sowohl verbal wie auch nonverbal antworten,
beispielsweise durch simulierten Augenkontakt (Campa, 2021). Dautenhahn (2007) nennt als Beispiel
einen Roboter als Begleiter im Haushalt, welcher bei diversen Aufgaben unterstiitzen kann. Als
weiteres Beispiel nennt sie Roboter im schulischen- oder therapeutischen Setting, wie mit
autistischen Kindern. Dort sollen Roboter sozial konforme Verhaltensweisen férdern. Erste
psychologische Untersuchungen zum Thema soziale Robotik fokussierten auf die Sprache, die
Analyse des Bedarfs, soziale Interaktionen (beispielsweise mit der Robbe Paro) oder die
Wahrnehmung von Menschen gegentliber Robotern (Broadbent, 2017; Fink, Mubin, Kaplan &
Dillenbourg, 2012; Eyssel, Kuchenbrandt, Bobinger, de Ruiter & Hegel, 2012; Heerink, Krose, Evers &
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Wielinga, 2008). Je nach Interaktionsform oder Anwendungsbereich unterscheiden sich soziale

Roboter entscheidend (siehe Abbildung 2).
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Abbildung 2 Verschiedene Roboter im Uberblick.
Oben: Industrie und Staubsaugroboter
Unten: Soziale Roboter mit unterschiedlichen Eigenschaften

Auch existieren bereits unterschiedliche Klassifizierungen, die oft einzelne Teilaspekte wie die
Interaktion, der Roboter selbst oder die Rolle des Menschen beschreiben (Roesler & Onnasch, 2020).
Onnasch und Roesler (2020) fuhrten diese Ansdtze zusammen und bieten eine multidimensionale
Klassifikation flir Roboter an. Eine solche Einteilung hilft ein Roboter und seine Aufgaben besser zu
verstehen, weshalb dies im Rahmen eines Experteninterviews auch fiir den Roboter Lio durchgefiihrt

wurde. Die Taxonomie von Lio wird im Kapitel 3.3.2 Beschreibung von Lio dargestellt.

2.1.2 Roboter im Gesundheitsbereich

Heute gibt es verschiedene soziale Roboter im Gesundheitsbereich. Ihr Einsatzgebiet ist dabei sehr
divers und umfasst unterschiedliche unterstiitzende Aufgaben wie kérperliche Aufgaben (Dinge
heben), kognitive Aufgaben (an etwas erinnern und Spiele zur geistigen Aktivierung) oder soziale

Aufgaben (Erzahlen von Geschichten) (Janowski, Ritschel, Lugrin & André, 2018).

In Rehakliniken werden Robotersysteme zur Rehabilitation bei Schlaganfallen, Autismus
(insbesondere im Kindesalter), Multipler Sklerose oder Parkinson angewendet (Hilsken-Giesler &
Daxberger, 2018). Beispielsweise sind Gangtrainer ein hilfreiches Tool, welche von erfahrenen
Physiotherapeuten genutzt werden (Andrade et al., 2014). Auch im Bereich Heimanwendung von
dlteren Menschen wurde geforscht. Fiir MOBISERV wurden verschiedene Personas mit
unterschiedlichen psychischen, physischen und kognitiven Einschrankungen erstellt. Anhand dieser

Personas wurden Szenarios abgeleitet, wie der Roboter dltere Menschen unterstiitzen kann (Nani,
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Caleb-Solly, Dogramadgi, Fear & Heuvel, 2010). Beispielsweise sollen vergessliche Menschen und
solche die an Demenz erkrankt sind ans Trinken und ihre Medikamente erinnert werden und
Betreuungspersonen oder Pflegefachkrafte konnen wichtige Gesundheitsdaten einsehen oder

remote nach ihren Patienten sehen (Nani et al., 2010).

Gerade im Umgang mit dlteren Menschen stellen sich neue Herausforderungen an die Robotik.
Altere Menschen sind misstrauischer gegeniiber Roboter und geben eher auf, wenn es fiir sie zu
kompliziert wird (Giuliani, Scopelliti & Fornara, 2005). Broadbent et al. (2009) schreiben, dass die
Bediirfnisse der adlteren Menschen stark mit ihrer Einstellung gegeniliber Roboter und damit auch
deren Nutzung zusammenhangt. Zudem werden nicht humane, eher kleine Roboter bevorzugt

(Broadbent et al., 2009).

2.1.3 Robotik in der Hotellerie

Da der Roboter Lio auch im Empfangsbereich eingesetzt wird, soll an dieser Stelle noch kurz auf die

Hotellerie eingegangen werden.

In Hotels werden schon seit Jahren vermehrt Roboter eingesetzt. Aufsehen erregte beispielsweise ein
Hotel in Japan, welches Roboter in Form von Dinosauriern einsetzte (Ono, 2018). Ein weiteres, eher
negatives Beispiels aus Japan ist das Hen-na Hotel, welches mittlerweile fast die Halfte seiner
Roboter durch Menschen ersetzen musste, da diese Fehlfunktionen aufwiesen (Fingas, 2019). Nicht
nur an der Rezeption, auch als Bartender lassen sich Roboter einsetzen. Bereits im 2014 mixte ein
Roboter die Getrdanke auf einem Kreuzfahrtschiff (Golden, 2014). Auch F&P Robotics bietet mit

Barney eine voll autonome Bar an (F&P Robotics, 0. J.).

Damit die Roboter an der Hotelrezeption die Mitarbeitenden entlasten kdnnen, miissen sie fir die
Gaste eine verlassliche Informationsquelle sein. Dazu braucht der Roboter ein hohes Mass an
technologischer Stabilitdt und Autonomie (Kaufmann et al., 2020). Die Autoren halten zudem fest,
dass Mitarbeitende friih in den Designprozess miteinbezogen werden sollen, damit sich die

Akzeptanz und die Integration des sozialen Roboters in die Belegschaft erhoht.

Dass es ein Potential gibt und Roboter bereits vermehrt eingesetzt werden, konnte im vorherigen
Kapitel dargelegt werden. Deshalb stellt sich nun die Frage, mit welcher Einstellung tritt man einem

Roboter gegeniiber und wie wird ein solcher Roboter von uns Menschen wahrgenommen.

2.2 Einstellung gegeniber Roboter

Der Begriff Einstellung ist in der Psychologie kein eindeutig verwendeter Begriff (Six, 2021). Das
englische Wort attitude kann im deutschen sowohl mit Einstellung (Six, 2021) als auch mit Haltung
(Cherubim, Jakob & Linke, 2012) libersetzt werden. Gemass (Cherubim et al., 2012) ist jedoch der

Begriff Haltung in der Psychologie veraltet, wird aber sonst noch verwendet. In der Sozialpsychologie
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werden gemdss Garms-Homolova (2021) drei Komponenten der Einstellung unterschieden: Erstens
die affektive oder emotionale Komponente (geflihIsbetonte Bewertungen und Vorlieben), zweitens
die intellektuelle oder kognitive Komponente (evaluativ wie Meinungen oder Uberzeugungen) sowie
drittens die handlungsorientierte Komponente (Verhaltensabsichten). In dieser Thesis wird der
Begriff Haltung und Einstellung synonym verwendet und als Ganzes betrachtet. Die erwahnten drei
Komponenten werden als Bestandteil der Einstellung verstanden, auch wenn diese nicht explizit

ausgewiesen werden.

Der vermehrte Einsatz von Robotern |6st in der Bevdlkerung Bedenken hinsichtlich potenzieller
negativer Auswirkungen aus. Vor allem altere Menschen scheinen ablehnender eingestellt zu sein als
jungere (Hudson, Orviska & Hunady, 2017). Allerdings basiert diese Aussage auf den Daten des
Eurobarometers von 2014 und die Autoren weisen nicht aus, wie hoch die Anzahl an alteren
Personen mit Robotererfahrung ist (Hudson et al., 2017). Stafford, MacDonald, Jayawardena, Wegner
& Broadbent (2014) stellten die Hypothese auf, dass dltere Menschen einen Roboter eher nutzen,
wenn sie eine positive Einstellung gegenliber dem Roboter haben. Dabei fanden sie heraus, dass eine
hohere Computererfahrung mit einer héheren Akzeptanz verbunden ist. Die Bildung der
Teilnehmenden hatte jedoch keinen Einfluss (Stafford et al., 2014). Auch bei den befragten Personen
im Robotik Pavillon an der Expot.02 in der Schweiz waren vor allem &ltere Personen eher skeptisch
gegeniber der neuen Technologie. Konnten die Personen sich jedoch positive Effekte beziiglich ihrer
Lebensqualitdt und Unabhangigkeit vorstellen, so waren sie offener gegeniiber Roboter eingestellt

(Arras & Cerqui, 2005).

(Misosch, Pauli & Ruf, 2016) stellen fest, dass die Generationenzugehdérigkeit einen starken Einfluss
auf die Technik, ihre Nutzung und ihre Bewertung hat. Allerdings messen solche Akzeptanzmodelle,
wie das Technikakzeptanzmodell (TAM) lediglich die Intention zur Techniknutzung. Ein weiterer
Kritikpunkt der Autoren fiir solche Akzeptanzmodelle ist, dass der Transfer auf andere Technologien
wie Roboter vergleichsweise wenig untersucht wurde (Misoch et al., 2016). Zudem fallt auf, dass die
von den Autoren genannten Studien nicht untersuchten, ob das erproben eines Roboters einen

Einfluss auf die Akzeptanz hat.

Die Autorin dieser Thesis schliesst daraus, dass die Einstellungen gegeniiber Technik und Robotik
damit zusammenhangen ob man bereit ist einen Roboter zu testen. Ob diese Intention tatsachlich
umgesetzt wird, ist noch zu wenig dokumentiert. Diese Einstellung kann jedoch beeinflusst werden,
beispielsweise durch die Zuschreibung von anthropomorphen Eigenschaften welche im nachsten
Kapitel beschrieben werden. Gemass Spatola und Wudarczyk (2020) sagt diese Zuschreibung von

Eigenschaften eines Roboters ein zuklinftiges prosoziales Verhalten gegeniiber diesem aus.
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2.3 Die Wahrnehmung von Robotern

Der Begriff Wahrnehmung lasst sich wie folgt definieren: «Mit Wahrnehmung bezeichnen wir einen
Vorgang der unmittelbaren und aktiven Teilhabe des Geistes (oder der Psyche) an seiner (oder ihrer)
Umgebung.»(S.9 Ansorge & Leder, 2011). Als Resultat der Wahrnehmung beschreiben die Autoren
zum einen die mentalen Reprdsentationen sowie eine subjektive Attribution oder Empfindung. Je
nach Person und Betrachtungsgegenstand konnen sich die mentalen Reprasentationen wie auch die
Attribution unterscheiden (Ansorge & Leder, 2011). In dieser Thesis betrachten wir die
Wahrnehmung als eine subjektive Vorstellung, wie Menschen Roboter beschreiben und attribuieren.

Auf vertiefte wahrnehmungspsychologische Konzepte wird nicht eingegangen.

Weiss, Bernhaupt, Lankes, und Tscheligi (2009) postulieren, dass Roboter anders wahrgenommen
werden als sonstige Computersysteme. So fiihren autonomere Roboter oft zu einer weitaus
anthropomorpheren (menschlicherer) subjektiven Vorstellung als andere Interface Technologien.
Dies ist insofern wichtig, da Menschen handeln, indem sie antizipieren was sie und andere tun
wollen. Eine menschlichere Vorstellung hilft demnach fiir die Koordination zwischen Mensch und
Maschine (Onnasch & Roesler, 2020). Wenn die Technologie also den sozialen Erwartungen des
Menschen entspricht, werden die Menschen die Interaktion als erfreulicher empfinden und sich
befdhigt und kompetent fihlen. Deshalb erstaunt es nicht, dass immer mehr Roboter Gesichter
erhalten um anthropomorpher zu wirken oder auf Sprachbefehle reagieren kénnen, um so die

Interaktion menschendhnlicher zu gestalten (Fong, Nourbakhsh & Dautenhahn, 2003).

Das Wort Anthropomorphismus leitet sich vom griechischen anthropos fiir Mensch und morphe fir
Form oder Struktur ab (Duffy, 2003). Es bezeichnet die
Tendenz, Objekten menschliche Eigenschaften
zuzuschreiben, um deren Handlungen zu rationalisieren.
Nach dem gleichen Prinzip funktioniert der

Zoomorphismus. Dabei erkennt die menschliche

Wahrnehmung tierische Eigenschaften in Objekten

Abbildung 3 PARO ist einer jungen
Sattelrobbe nachempfunden (,,PARO
Therapeutic Robot | Photo Gallery“, o. J.)

(Westerlaken & Gualeni, 2013). Beispielsweise weist die
Roboterrobbe PARO (siehe Abbildung 3) klare zoomorphe
(tierische) Merkmale einer Baby-Robbe auf. Durch die
physische Form werden bestimmte soziale Erwartungen aktiv, weshalb Menschen anders auf einen
zoomorphen Roboter reagieren als auf einen anthropomorphen (Broadbent, 2017). Onnasch &
Roesler (2020) nennt als Beispiel, dass Roboter mit Ohren die Erwartung wecken, auditive Reize
verarbeiten zu kdnnen. Welches Aussehen von Robotern bevorzugt wird, ist unterschiedlich.

Beispielsweise mogen dltere Menschen kleinere Roboter und solche die an bekannte Gegenstande
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erinnern besser, als solche mit einem humanoiden Aussehen (Arras & Cerqui, 2005; Wu, Fassert &
Rigaud, 2012). Werden die Roboter sehr menschenahnlich gestaltet, kann es vorkommen, dass
anstelle eines positiven Effektes die Personen den Roboter als unheimlich empfinden. Dieser Effekt
nannte Mori, MacDorman und Kageki (2012) the Uncanny Valley, das unheimliche Tal. Das
Wohlbefinden gegeniiber dem Roboter bricht vor allem dann ein, wenn der Roboter fast, aber nicht

perfekt menschlich aussieht.

Anthropomorphismus durch das Design (Aussehen und Verhalten) des Roboter kann als Methode
dienen, um das Geflihl von sozialer Verbundenheit zu erzeugen und auch die wahrgenommene
Nitzlichkeit zu erhéhen (Fink, Mubin, Kaplan & Dillenbourg, 2012). Schlussendlich soll die

Morphologie eines Roboters auch immer zu seiner Funktion passen (Fong et al., 2003).

Neben objektiven Merkmalen am Roboter finden sich auch viele anthropomorphe Merkmale in
unserer Sprache wieder. So wird anders liber den Roboter AIBO (siehe Abbildung 2) gesprochen als
Uber einen Roomba (siehe Abbildung 2). AIBO ist ein klar zoomorph gestalteter sozialer Roboter mit
dem Aussehen eines Hundes. Roomba hingegen ist ein funktional gestalteter Staubsaugroboter. Dies
zeigte sich im Sprachgebrauch welcher deutlich hoher anthropomorph ausfallt bei einem AIBO als bei
Roomba (Fink et al., 2012). Auch Friedman, Kahn und Hagman (2003) stellten in ihrer Studie Gber
Beitrdge im AIBO Forum einen anthropomorphen Sprachgebrauch fest. Im AIBO Forum wird
berichtet, dass der Roboter gerade schlaft oder ein eigenes Bewusstsein hat und deshalb etwas mag
oder nicht. Es wurde auch berichtet, dass er zum Tierarzt muss, da er sich das Bein verletzt hat
anstelle zu sagen, dass die Beine defekt sind und das Gerat ins Reparaturcenter gesendet wird.
Weitere Effekte einer anthropomorphen Sprache sind die Zuweisung von Namen, Absichten,
Gefihlen, eines eigenen Wesens oder Geburtstage. Durch die erzeugte Verbundenheit wurden AIBO
sogar gewissen Rechte zugeschrieben und von einer moralischen Verantwortung gegeniiber dem

Roboter berichtet (Friedman et al., 2003).

Der Roboter Lio, welcher in Kapitel 3.1 Der Assistenzroboter Lio ndher beschrieben wird, weist
teilweise anthropomorphe und zoomorphe Merkmale auf. Deshalb stellt sich hier die Frage, wie Lio

wahrgenommen wird und welche Merkmale ihm zugeschrieben werden.

Da Lio (noch) nicht fir den Heimmarkt vermarktet ist, ist er folglich immer in einem Unternehmen im

Einsatz. Deshalb wird im nachsten Kapitel eine organisationale Sichtweise eingenommen.

2.4 Gestaltung von Mensch-Maschinen-Systemen

In einem Mensch-Maschinen-System (MMS) wird der Begriff Maschine als konkrete kiinstliche

Systeme definiert (Ritz, 2015). In dieser Arbeit wird darunter auch ein Roboter verstanden.
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Wird ein Roboter in einer Institution eingesetzt, bedeutet dies auch immer eine Automatisierung
einer Tatigkeit. Eine grundlegende Frage ist daher, welche Funktionen auf die Maschine libertragen

werden sollen.

Die Gestaltung von Mensch-Maschinen-Systemen ist interdisziplindr verankert. Wahrend
Arbeitswissenschaften auf die Physiologie und das Wohlbefinden des Menschen achten, setzt die
Ingenieurspsychologie den Fokus auf das menschliche Verhalten und das passende Design. Die
Arbeits- und Organisationspsychologie wiederum schaut starker auf das Erleben und Verhalten von
Menschen in ihrer Arbeitstatigkeit (Badke-Schaub, Hofinger & Lauche, 2012). Diese Thesis fokussiert
auf das Erleben der Mitarbeitenden im Zusammenhang mit dem Roboter Lio in ihrem Arbeitskontext.
Der Fokus liegt dabei deutlich auf dem subjektiven Wahrnehmen, organisatorische und technische

Aspekte werden gemass dem MTO-Ansatz mitberiicksichtigt.

Ein Gestaltungsziel eines MMS definiert Ritz (2015) unter anderem als Wirtschaftlichkeit und
Zuverlassigkeit. Ein MMS soll also moglichst einen Beitrag zum Unternehmen leisten und
menschliche und technische Akteure die Zusammenarbeit ermdglichen. Die Usability stellt dabei

einen Rahmen zur Gestaltung eines Menschen zentrierten MMS dar.

Ein System soll benutzerfreundlich gestaltet sein und einfach zu nutzen, da es ergonomisch gestaltet
wurde und wichtig fiir eine Mensch-Computer-Interaktion (Englisch: Human-Computer-Interaction
(HCI)) ist (Sarodnick & Brau, 2016). Die Norm DIN EN ISO 9241-210 (2010) zur menschzentrierte
Gestaltung von interaktiver Systemen definiert Usability im Deutsch als Gebrauchstauglichkeit und
definiert diese wie folgt: «AusmaR, in dem ein System, ein Produkt oder eine Dienstleistung durch
bestimmte Benutzer in einem bestimmten Nutzungskontext genutzt werden kann, um festgelegte
Ziele effektiv, effizient und zufriedenstellend zu erreichen» (S. 7, DIN EN 1SO 9241-210 (2010)).
Effektiv meint die Genauigkeit und Vollstéandigkeit, mit der ein Ziel erreicht werden kann. Effizienz
stellt den Aufwand zu dieser Zielerreichung dar und zufriedenstellend fokussiert auf das subjektive
Erleben der Nutzenden. Um Effizienz, Effektivitat und Zufriedenstellung zu erreichen, wurden
Grundsatze zur Dialoggestaltung in der Norm DIN EN I1SO 9241-110 festgehalten (Sarodnick & Brau,
2016).

Zusatzlich wird in der Norm DIN EN ISO 9241-110 (2010) der Begriff User Experience (UX) festgelegt.
UX ist die subjektive Empfindung des Nutzenden vor, wahrend und nach der Nutzung des Produktes.
Es geht dabei also mehr um die Vorstellungen und Erwartungen des Nutzenden an das Produkt und
dessen Anwendung. Darunter verstanden werden alle Sinneswahrnehmungen der Nutzenden sowie
ihre Geflihle, Meinungen und Reaktionen auf ein Produkt. Eine gute Usability ist demnach ein
wichtiger aber nur ein Teilfaktor der Qualitat eines Produktes (Sarodnick & Brau, 2016). Nutzende

brauchen ebenso den Eindruck, dass ein Produkt bei dessen Verwendung ihnen auch Vorteile bringt,
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was Schrepp und Thomaschewski (2019) als Teilaspekt Nitzlichkeit beschreiben. Davis (1989)
beschreibt die wahrgenommene Nutzlichkeit als der Grad, in dem eine Person glaubt, dass die

Verwendung eines bestimmten Systems ihre Arbeitsleistung verbessern wirde.

Viele Computer Anwendungen wie beispielsweise Webseiten lassen sich gut in einem Labor testen.
Sparrow & Sparrow (2006) geben an, dass es vermutlich einen grossen Unterschied zwischen
Labortests und dem kommerziellen Einsatz von Robotern gibt, da die Bedingungen in einer realen

Umgebung viel anspruchsvoller sind, was die Robustheit, Zuverlassigkeit und Kosten betrifft.

F&P Robotics hat dies erkannt und bereits in fritheren Studien die Usability von Lio und P-Rob in
Feldstudien untersucht (Miseikis et al., 2020). Auf die wahrgenommene Niitzlichkeit von den
Mitarbeitenden wurde dabei noch sehr wenig eingegangen. Diese Liicke soll mit dieser Thesis

geschlossen werden.

2.5 Ethische Aspekte

Nur weil etwas unsere Arbeit effektiv, effizient und zufriedenstellend unterstiitzt, bedeutet dies aber

nicht zwingend, dass es auch moralisch vertretbar ware.

Verschiedene ethische Disziplinen wie die Bereichsethik oder die Maschinenethik, zu der neu auch
die Roboterethik angesehen wird, befassen sich mit den philosophischen Fragen rund um das Thema

Robotik (Bendel, 2018).

Die Bereichsethik behandelt ethische Konflikte die in einem spezifischen Handlungskontext
entstehen (Lohmann, 2015). Im Bereich der Pflege und Rehabilitation kdnnen dies Assistenz-,
Therapie- oder Pflegeroboter sein. Sind solche Roboter im Einsatz, liegt der Fokus auf zwei ethischen
Wirkungsbereichen: Auf der einen Seite sind die Mitarbeitenden, welche ihre Jobs durch die
Automatisierung gefahrdet sehen und auf der anderen Seite, die der Menschen die gepflegt werden,
welche moglicherweise gerne mehr menschliche Leistungen hatten, nun aber zunehmend durch

Roboter behandelt werden.

Kehl (2018) postuliert, dass der Mensch und insbesondere die Pflege durch den Einsatz von Roboter
unterstltzt und entlastet werden sollen und auf keinen Fall ersetzt werden. Da die Pflege eine sehr
flhrsorgliche Zuwendung ist und situativ und individuell auf andernde Bediirfnisse eingegangen
werden muss, lasst sich diese Tatigkeit nur begrenzt standardisieren. Ethische Debatten drehen sich
heute oft um abstrakte Begriffe und spekulative Erwagungen. Umso wichtiger wird es deshalb bereits

bestehende Roboter kritisch zu hinterfragen.

Bendel (2018) fordert fiir die Patienten in solchen Einrichtungen, dass jeder Mensch selbst
bestimmen kann, wo er Roboter im Gesundheitsbereich akzeptieren mdchte. Dies beinhaltet unter

anderem eine erganzende Patientenverfligung, welche zwischen verschiedenen Einsatzgebieten von
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Robotern, wie beispielsweise eine chirurgische Assistenz bis hin zur Robbe Paro fiir Demenzkranke,

unterscheidet.

Gemass Bendel (2018) sind aus der Bereichsethik deshalb folgende Fragen zentral:

e Wer hat die Verantwortung lber eine fehlerhafte Behandlung durch die Maschine?

e Wird der Patient adaquat (und nicht wie ein Kind oder Tier) behandelt?

e Was geschieht mit den durch den Roboter gesammelten Daten?

e |st der Roboter ein Konkurrent fiir Therapie- und Pflegekrafte?
Die Maschinenethik hingegen befasst sich mit der Frage nach den moralischen Pflichten und Rechten
von Robotern. Dabei ist zu beachten, dass ein Roboter nur den moralischen Pflichten nachkommen
kann, die ihm einprogrammiert wurden. Und diese wiederum sind abhangig von den moralischen

Vorstellungen der Entwicklungsfirma (Loh, 2019; Weber & Zoglauer, 2019).

Wichtig scheint zu sein, dass jeder Mensch selbst dariiber bestimmen kann, solange er es kann,
welche Zukunft im Gesundheitsbereich ihn erwartet. Fir zwischenmenschliche Interaktionen in der
Pflege ist eine vollstdndige Automatisierung jedoch moralisch nicht erwiinscht (Sparrow & Sparrow,

2006).

Das Hauptaugenmerk dieser Thesis liegt nicht auf diesen philosophischen ethischen Fragen und
Dilemmata im Allgemeinen. Vielmehr geht es darum zu verstehen, welche Angste und
Beflirchtungen, wie beispielsweise das Ersetzen von Arbeitskraften bei den Mitarbeitenden,

auftreten kénnen.
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3 Beschreibung des Untersuchungsfeldes

In diesem Kapitel wird das Untersuchungsfeld und der Untersuchungsgegenstand naher beleuchtet.
Zuerst wird der Roboter Lio vorgestellt. Danach wird aufgefiihrt, welche Funktionen Lio gemass
Angaben von F&P Robotics in den zwei untersuchten Institutionen ausfiihren soll. Das dritte Kapitel

geht auf die durchgefiihrte Vorstudie ein, welche in Kapitel 4 als Methodik ndher beschrieben wird.

3.1 Der Assistenzroboter Lio

F&P Robotics beschreibt Lio als ein Assistenz- oder Serviceroboter fiir den Einsatz in
Rehabilitationskliniken, in Alten- und Pflegeheimen sowie als persénliche Unterstiitzung zu Hause
(Frah & Gasser, 2018). Der Begriff Pflegeroboter wird explizit nicht angewendet, da Lio keine
pflegerischen Tatigkeiten Gbernimmt. Auch wenn der Begriff in der Literatur flir Roboter im
Pflegebereich allgemein eingesetzt wird (Experteninterview F&P Robotics). Lios Roboterarm ist mit
einer weichen, antibakteriellen Kunstlederhaut ausgestattet. Seine Augen sind lediglich aufgeklebt,
dafiir besitzt Lio eine Kamera direkt unter den Greifern, mit denen er seine Umgebung und Personen
erkennen kann. Die Greifer von Lio kénnen sowohl zur Anreichung von Objekten verwendet werden,
wie auch als Eingabemoglichkeit. Das Display auf Lios Vorderseite dient lediglich dem Anzeigen von
Informationen. Die Kommunikation mit Lio wird verbal oder haptisch durch das Driicken des Kopfes
oder der Greifer ausgefiihrt. Mit seiner mobilen Plattform kann er sich gut bewegen. Diverse
Sensoren rund um Lios Plattform ermdglichen ihm dabei Objekte im Weg zu erkennen und diese
gegebenenfalls zu Umfahren. Auf seiner Plattform ist es zudem moglich Objekte zu transportieren

(Gasser, 2020). Die Abbildung 4 beschreibt den Aufbau von Lio.
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Abbildung 4 Aufbau des Roboters Lio (F&P Robotics, 2020)

Konkrete Auftrage werden Lio iber ein Webinterface erteilt. Ein zusatzliches Bedientablet ermaoglicht

weitere Funktionen wie das Fernsteuern oder Regulieren der Audiolautstérke von Lio.

In ihrer Broschire bewerben F&P folgende Funktionen von Lio (F&P Robotics, 2020b):

e Zu Bewegungsiibung motivieren und anleiten

e Die Mentwahl durchfiihren und ans Kiichenteam weiterleiten
e Regelmassig Getranke anbieten

e Mit Personen sprechen, unterhalten und informieren

e An bevorstehende Termine erinnern und begleiten

e Objekte greifen und transportieren

e Beriihrungen wahrnehmen und darauf reagieren

e Autonomes Navigieren, Fahren und Aufladen

e Gegenstande aufheben und Tiren und Schranke 6ffnen
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3.2 Untersuchte Institutionen

Lio ist bereits in verschiedenen Organisationen zu Hause. Je nach Einsatzort erfillt Lio
unterschiedliche Aufgaben. Fiir diese Thesis wurde Lio bei einer Rehabilitationsklinik in der Schweiz
und in einem Alters- und Pflegeheim in Deutschland ndher beleuchtet. In der Rehaklinik startete das
Projekt Lio bereits im Mai 2019. Im Alters- und Pflegeheim ist Lio seit Januar 2020 im Einsatz. Die

Abbildung 5 zeigt einen Uberblick tiber die relevanten Aufgaben von Lio in diesen Institutionen:

Im Einsatz seit: Mai 2019 Im Einsatz seit: Januar 2020
Lios Aufgaben Lios Aufgaben
e Transport von Blutproben und Post e Verteilen von Getranken in der gesamten
e Kunden begrissen und auf Touren durch die Einrichtung
Klinik flihren e Menschen zum Sport ermutigen
o Interaktion durch Stimme und Beriihrung e Bereitstellung von Informationen und
e Uber das Wetter informieren und Erinnerungen (bevorstehende Aktivitaten,
unterhalten, indem er Geschichten erzahlt Wetter)
und Spriiche und Witze aufsagt e Zwischenzeitvertrieb (Musik spielen,
e Transport und Ubergabe von Geschichten erzahlen)
therapeutischen Geréaten

Abbildung 5 Fiir die Thesis relevanten Einsatzgebiete und Aufgaben von Lio (eigene Darstellung)
In der Rehaklinik erledigte Lio vor allem Botengange und begriisste in der Lobby Besuchende. Er

entlastete somit eher die Mitarbeitenden, interagierte aber weniger mit den Patienten.

Im Alters- und Pflegeheim wurde Lio zur Unterstiitzung der Betreuung und Pflege verwendet. Seine

Interaktion fand demnach sowohl mit dem Personal, als auch mit der Bewohnerschaft statt.

3.3 Kontextanalyse

In diesem Abschnitt werden die Ergebnisse der Vorstudie vorgestellt, welche wiederum fir die
Entwicklung der Fragestellung dienten. Fiir die Kontextanalyse wurde eine Beobachtung im Feld
sowie ein Experteninterview durchgefiihrt. Die Beobachtung wurde mit Feldnotizen dokumentiert
und wird im folgenden Kapitel ndher erldutert. Erganzende Inhalte wie Gesprache Uber die
Funktionsweise werden an dieser Stelle nicht wiedergegeben. Im zweiten Abschnitt wird auf das
Experteninterview eingegangen. Darin wurde Lio anhand der Taxonomie von Onnasch und Roesler

(2020) eingeordnet.

3.3.1 Beobachtungim Feld
Lio wurde zum Zeitpunkt seiner Labor- und Postrunde in der Rehaklinik beobachtet.
Im Rahmen der Beobachtung zeichneten sich bereits die technischen Schwierigkeiten mit Lio ab, da

er sich iber Nacht nicht aufgeladen hat. Die Tour mit den Laborproben fiel somit aus. Spater wurde
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die Tour flr die Post mit rund 20% Akkuleistung gestartet. Die Stationssekretdrinnen brachten die

Laborproben selbst an den Empfang und holten teilweise auch die Post selber ab.

Nachfolgend werden die vier induktiv gebildeten Kategorien naher beschrieben. Eine genaue
Beschreibung der Datenauswertung der Feldbeobachtung wird in Kapitel 4.4.1 Auswertung

Kontextanalyse beschrieben.

Sicherheit und Zuverlassigkeit

Lio ist allen Objekten ausgewichen oder hat sich bemerkbar gemacht, wenn er nicht passieren
konnte. Eine Gruppe von Mitarbeitenden machte Lio Platz. Der Durchgang hatte gereicht, dennoch
forderte Lio erneut dazu auf, ihn passieren zu lassen. Es scheint also einen geniigend grossen
Sicherheitsabstand zu geben. Beziiglich der Zuverlassigkeit zeigten sich bereits bei Beginn erste
Schwierigkeiten, da er sich (iber Nacht nicht aufgeladen hat. Gegen Ende der Tour war der Akku von
Lio leer. Da es kurz vor dem Empfang geschah, wurde dies von den Mitarbeitenden bemerkt und Lio

zur Ladestation geschoben.

Das Verhalten von Lio auf der Postrunde

Lio navigierte mehrmals vor und zurlick, bis er an seiner Position vor der Station stand. Dann wartete
er bis jemand kam. Erst nach einer Weile der Inaktivitdt machte er sich bemerkbar mit der Bitte, dass
die Post entnommen werden soll. Diese Bitte wiederholte er auch bei langerer Inaktivitat. Beim
Entnehmen der Post muss zweimal bestatigt werden, indem man den Kopf von Lio nach unten
driickt. Nach der zweiten Bestatigung fahrt Lio weiter. Wird nur einmal bestatigt, bleibt Lio weiterhin
stehen.

Wourde bereits zweimal bestatigt aber das Personal méchte noch etwas in die Kiste legen, kann sie
dies auch wahrend der Fahrt von Lio tun. Lio bemerkt diese Manipulation nicht und fahrt weiter zur

nachsten Station.

Unterwegs begann Lio zu piepsen, vermutlich war der Akku bald leer, das Display zeigte weiterhin
den Postmodus an. Als Lio gar keinen Strom mehr hatte, blieb er stehen und das Tablet leuchtete

abwechselnd farbig auf.

Interaktionen mit den Patienten und Mitarbeitenden
Lio wird interessiert betrachtet. Eine Person die Lio zum ersten Mal sah, war unsicher ob er an ihm
vorbeifahrt und blieb stehen. Eine weitere Patientin war sehr interessiert und gab an er erinnere sie

an ein Tier, so dhnlich wie die Miinztiere vor den Supermarkten.

Es konnten einige Mitarbeitende beobachtet werden, wie sie Lio tatscheln und lobten auf seiner
Tour. Sowohl Patienten wie auch Mitarbeitende griissten Lio im Vorbeigehen. Einmal erwiderte Lio
den Gruss mit der Antwort, dass er gerade beschaftigt ist und nicht interagieren kann. Wenn ein

Programm wie der Labor- oder Posttransport lauft, sind Interaktionen nicht moglich, um
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Verzogerungen in der Auslieferung zu vermeiden. Ansonsten wiirde Lio auf seinen Namen reagieren

und Moglichkeiten zur Unterhaltung anbieten.

3.3.2 Beschreibung von Lio mit der Taxonomie

Wie bereits im Kapitel 2.1.1 Soziale Robotik erwahnt, entstanden im Verlaufe der MRI Forschung
diverse Frameworks zur Einordnung von Robotern (Onnasch & Roesler, 2020). Die Autoren haben
diese Frameworks zu einer umfassenden Taxonomie zusammengefasst, mit der sich ein Roboter
anhand verschiedener Kriterien einordnen lasst. In dem Experteninterview wurde erfragt, welche
Funktionen Lio in den unterschiedlichen Institutionen ausfiihrt und wie sich diese gemass der
Taxonomie von Onnasch und Roesler (2020) einordnen lassen. Der folgende Text fasst dieses

Gesprach zusammen und die Abbildung 6 am Schluss zeigt die Ubersicht der Taxonomie von Lio.

Das Kernstiick von Lio, der Roboterarm, kommt urspriinglich aus der Industrie. Durch den fahrbaren
Untersatz ist aus dem Arm (P-Rob) Lio entstanden. Sein Einsatzgebiet umfasst grosstenteils den
Servicebereich indem er Dinge transportiert und reicht oder Tirklinken desinfiziert. Den
Therapiebereich streift Lio durch die Aktivierung (kérperliche Ubungen) im Altersheim. Zudem bietet

Lio diverse Moglichkeiten zur Unterhaltung an.

Die Aufgaben von Lio sind sehr vielféltig. Am wichtigsten sind physische Manipulationen wie das Tire
offnen, Dinge aufheben und reichen sowie den Transport von Gegenstianden, beispielsweise fiir den
Labortransport. In der Rehaklinik und im Alters- und Pflegeheim kann Lio zusétzlich kognitive und
emotionale Stimulationen vornehmen, wie durch das Erzdhlen von Geschichten, das Abspielen von
Musik oder das Spielen von Spielen. Auch physisch kann Lio stimulieren, indem er die
Bewohnerschaft mit gezielten Trainingsiibungen zur Bewegung anregt. Ein Informationsaustausch
ware in Zukunft moéglich, wenn Lio festhalten kdnnte, wie viel eine Person trinkt und diese
Information an die Pflegenden weiterleitet. Dieses Projekt ist angedacht, allerdings funktioniert es
momentan nur mit einem spezifischen Becher. Die Hauptfunktionen sind jedoch unterschiedlich

eingesetzt, in der Rehaklinik fiir den Transport und im Pflegeheim fiir die Stimulation.

Lio wurde flr den europaischen Markt entwickelt und soll eher technisch wirken. P-Care hingegen
sieht mit seinen zwei Roboterarmen eher menschenahnlich aus und ist flir den asiatischen Markt
ausgelegt. Dennoch beschreibt F&P Robotics die Morphologie von Lio als tierdhnlich, wie ein Schwan
wegen dem langem Hals und den Greifern als Schnabel. Die Kommunikation wird als
anthropomorphisch eingestuft aufgrund der menschlichen Stimme von Lio. Dennoch wurde die
Stimme bewusst verlangsamt, damit man erkennt, dass es eine technische Stimme ist. Da Lio auf
einer mobilen Plattform rollt, wird die Bewegung als eher technisch eingestuft. Lio hat auch keine
umfassende Gestik, die auf ein lebendiges Verhalten schliessen lasst. Fiir die Vorstellung, sprich das

Framing von Lio bei einem neuen Kunden, gibt es von F&P Robotics keinen definierten Leitfaden. Je
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nachdem wird Lio eher tierdhnlich oder menschenahnlich beschrieben. Trotzdem wird darauf

geachtet ihn als technisches Hilfsmittel darzustellen um nicht allfllige Angste zu verstirken.

Lio selbst kann sich keine Informationen beschaffen, diese miissen von «aussen» eingegeben
werden, wie das Einlesen der Gesichter. Er kann jedoch Informationen analysieren und bei den
Turnlibungen anzeigen ob man seinen Arm hoher strecken soll. In Lio integriert ist ein

Entscheidungsbaum, der ihm erméglicht zu entscheiden, wann er beispielsweise aufladt.

Das Ziel ware, dass Roboter und Pflege kooperieren. Beispielsweise warten die Mitarbeitenden auf
Lio wahrend seiner Post- und Labortour. Dennoch kénnen die Mitarbeitenden Lio auch Aufgaben im
Kalender eintragen. Die Teamzusammensetzung besteht immer aus einem Lio, welcher mit mehreren

Personen interagiert.

Lio kann (iber verschiedene Kandle kommunizieren. Fir gelibte Nutzende bietet sich dabei vor allem
die mechanische Interaktion an (Bestatigen durch das Driicken des Kopfes), welche oftmals schneller

ist als eine akustische.

Zeitlich operiert Lio zusammen mit den Mitarbeitenden und die rdumliche Nahe kann vor allem als
berihrend und vermeidend beschrieben werden. Dies mag als Widerspruch klingen, tatsachlich soll
Lio aber auf seiner Labortour Kontakt vermeiden um nicht aufgehalten zu werden wahrend er seine

Aufgabe ausfihrt.
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Wie einleitend erwahnt fasst diese Darstellung nach Onnasch und Roesler (2020) die oben

beschriebenen Punkte als Taxonomie zusammen.

Beschreibung & Illustration des Roboters

I

Aufgabe des Roboters
Informationsaustausch
Prazision

Entlastung

Morphologie des Roboters
anthropomorph (1),
zoomorph (2)

technisch (3)

beziiglich:

Aussehen 1
Kommunikation 1&2
Bewegung 3
Kontext (1),2,3

[}

Rolle des Menschen

Supervisor*in
Operateur*in
Kollaborateur*in
Kooperateur*in
Unbeteiligte*r

Kommunikationskanal

Input
elektronisch
mechanisch
akustisch
optisch
Output
mechanisch
akustisch
optisch

Niihe

zeitlich

synchron
asynchron

riumlich
fithrend
berithrend
anndhernd
vorbeigehend
vermeidend

keine

Autono des
Roboters
Informations- - +

Teamzusammensetzung
NH . NR
Ny>Ng

Abbildung 6 Ubersicht zu Lios Taxonomie nach Onnasch & Roesler (2020) gemiss Angaben aus dem

Experteninterview.
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4 Methoden

In diesem Kapitel werden zunachst die Fragestellungen vorgestellt, danach das gewahlte
Untersuchungsdesign, sowie das methodische Vorgehen zur Datenerhebung und Datenauswertung.

Abschliessend wird in diesem Kapitel ndher auf die Stichprobe eingegangen.

4.1 Fragestellung

Der Stand der Forschung zeigt, dass Roboter im Gesundheitsbereich ein wachsender Markt mit sehr
unterschiedlichen Anspriichen sind. Es werden sowohl unterstitzende Tatigkeiten fir die Pflege oder
anderes Fachpersonal, sowie fir den Umgang mit alteren Menschen, gewiinscht. In friiheren Studien
lag das Forschungsinteresse vor allem bei Patienten und den Bewohnenden, weshalb diese Thesis
sich auf das Fachpersonal und die erste Fragestellung sich auf den Nutzen fir ihre Tatigkeit
fokussiert. Gemass der Vorstudie kann Lio bereits mehrere Aufgaben selbstdndig ausfiihren und
diverse Berufsgruppen unterstiitzen, weshalb er von der Autorin dieser Thesis als interessantes
Forschungsobjekt angesehen wird. Die Wahrnehmung der Morphologie eines Roboters hat einen
Einfluss darauf, welche Erwartungen an einen Roboter gestellt werden. Da Lio bewusst nicht einem
lebendigen Objekt nachempfunden wurde, aber dennoch zwei aufgeklebte Augen besitzt und von
F&P Robotics durchaus mit anthropomorphen und zoomorphen Merkmalen beschrieben wird, stellt
sich die zweite Frage wie er wohl vom Fachpersonal wahrgenommen wird. Gemass Literatur hat die
personliche Haltung gegeniliber Robotern einen Einfluss ob sich jemand auf einen Roboter einlassen
mochte, weshalb die dritte Fragestellung sich auf die Einstellung der Mitarbeitenden fir Roboter in
ihrem Tatigkeitsfeld bezieht. Der Stand der Forschung zeigt zudem, dass es mehr Studien mit einem
Langsschnittdesign und in aktuellen Arbeitskontexten braucht. Da Lio bereits 2019 und 2020 in den
befragten Institutionen eingesetzt wurde, soll auch der Frage nachgegangen werden, wie sich die

Einschatzung des Nutzens und der Wahrnehmung von Lio seit dessen Einflihrung sich verandert hat.
Aufgrund der Theorie und der erstellten Taxonomie wurden folgende Fragestellungen aufgestellt:

Erste Fragestellung:
Wie nehmen die Mitarbeitenden Lio beziiglich dessen Nutzen & Nachteile in ihrer

Institution wahr und wie verandert sich dieser Eindruck tber die Zeit?

1.1 Welchen Nutzen weisen die aktuellen Tatigkeiten von Lio auf und welches
Potential bietet sich in Zukunft?
1.2 Was miisste verandert werden um den Nutzen von Lio zu erh6hen?

1.3 Inwiefern verandert sich die Nutzeneinschatzung liber die Zeit?
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Zweite Fragestellung:
Welche Merkmale werden Lio zugeschrieben und wie verdandern sich diese mit der Zeit?
2.1 Welche Merkmale werden Lio in Bezug auf seine Gestalt, Kommunikation,
Bewegung und dem Kontext zugeschrieben?
2.2 Welche Merkmale werden Lio in Bezug auf seine Personlichkeit und Einstellungen
zugeschrieben?
2.3 Wie verandert sich die Zuschreibung der Merkmale Uber die Zeit?
2.4 Welche Merkmale wiinschen sich die Mitarbeitenden fir ihr Tatigkeitsumfeld bei

Lio?

Dritte Fragestellung:
Welche Einstellungen haben die Mitarbeitenden grundsatzlich gegeniiber Roboter in ihrem

Tatigkeitsfeld?

4.2 Untersuchungsdesign

Dieser Abschnitt erldutert den Ablauf der Datenerhebung und Auswertung. Das Design setzt sich aus

einer Vorstudie und einer Hauptstudie zusammen.

Vorstudie

Mittels Literaturrecherche und einer Kontextanalyse bestehend aus einer explorativen Beobachtung
und einem halbstrukturierten Experteninterview wurde der Stand der Forschung aufgearbeitet und
der Zugang zum Feld hergestellt, welcher spater fiir die Entwicklung der Messinstrumente diente.
Anhand der Vorstudie konnte die Fragestellung weiter konkretisiert werden, um mit der Hauptstudie

zu beginnen.

Hauptstudie
Aufgrund des jungen Forschungsfeldes in der Psychologie und der daraus resultierenden geringen
Datenlage, wurde ein exploratives Vorgehen gewahlt, um mehr tiber die Sichtweise der

Mitarbeitenden zu erfahren.

Zur Beantwortung der Fragestellung wurden geméass Empfehlung von Jung & Hinds (2018) sowohl
qualitative wie auch quantitative Daten in einem Mixed-Methods Embedded-Design QUAL(quant)
nach Kuckartz (2014) erhoben, welches im Kapitel 4.2.1 Begriindung des Mixed Method Ansatz
genauer erldutert wird. Der Fokus lag dabei auf der qualitativen Erhebung mit halbstrukturierten,
leitfadengestiitzten Interviews, welche durch eine begleitete Pulsumfrage quantitativ unterstitzt
wurden. Ein Mixed-Method Ansatz hat den Vorteil, dass die Komplementaritat der Methodik zu
einem besseren Verstandnis der Ergebnisse durch einen weiteren Blickwinkel fiihren kann (Kuckartz,

2014). Da die Fragestellung explorativ ist, wurde dies als hilfreiche Ergdnzung angesehen.
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Die Hauptstudie wurde durch das erste Interview (Interview Beginn) eroffnet. Im Anschluss erfolgte
die Pulsbefragung. Nach Abschluss der ersten Datenerhebung erfolgte eine Zwischenauswertung der
qualitativen Teilstudie. Aufgrund dieser ersten qualitativen Auswertung wurde der Leitfaden der
zweiten qualitativen Erhebung konzipiert. Wahrend die qualitative Teilstudie ausgewertet wurde,
wurde die Pulsbefragung zu einem zweiten Zeitpunkt durchgefiihrt. Zum Zeitpunkt der dritten
Datenerhebung wurde das zweite Interview (Interview Ende) durchgefiihrt, sowie die dritte
Pulsbefragung. Zum Schluss wurden alle Daten ausgewertet. Alle Erhebungen fanden online statt. Die

Abbildung 7 verdeutlicht den Ablauf grafisch.

L

Stand der Forschung

Vorstudie Literaturrecherche

Kontextanalyse Lio

Explorative Beobachtung Halbstrukturiertes Experteninterview

Konkretisierung Fragestellung

1. Datenerhebung

Skalenbasierte Onlineumfrage

Halbstrukturierte Interviews (Beginn) PulEuitie)

Zwischenauswertung
Auswertung Halbstrukturierte Interviews (Beginn)

Hauptstudie
2. Datenerhebung

Skalenbasierte Onlineumfrage (Pulsumfrage)

3. Datenerhebung

Halbstrukturierte Interviews (Abschluss) Skalenbasierte Onlineumfrage (Pulsumfrage)

Finale Datenauswertung

Auswertung Halbstrukturierte Interviews Auswertung skalenbasierte Onlineumfrage
(Beginn & Ende) (Pulsumfrage) zu allen drei Messzeitpunkten

Abbildung 7 Ablauf der Datenerhebung und -auswertung (eigene Darstellung).
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4.2.1 Begrundung des Mixed Method Ansatzes

Unter dem Begriff Mixed Methods Forschung wird geméss Hussy, Schreier und Echterhoff (2010)
eine methodeniibergreifende Triangulation verstanden. Das bedeutet, dass innerhalb einer
Forschungsarbeit sowohl Elemente der qualitativen und quantitativen Forschung miteinander
verbunden werden (Holloway & Wheeler, 1998). Es werden demnach verschiedene Methoden
eingesetzt um ein Phanomen besser erfassen zu kénnen. Mayer und Mitterer (2014) zeigen drei
Moglichkeiten auf wie die Daten gemixt (Abbildung 8) werden kénnen.

1) Merge the data

Qualitative Daten ——— Ergebnisse Quantitative Daten

2) Connect the data

Qualitative Daten Quantitative Daten Ergebnisse

3) Embed the data

Quantitative Daten

Ergebnisse
Qualitative Daten

Abbildung 8 Drei Wege qualitative und quantitative Daten zu mixen (nach
Creswell&Plano Clark 2007, S 7)

Die erste Variante zeigt ein paralleles Design, wonach die qualitativen und quantitativen Teilstudien
zusammengefiihrt werden. Die zweite Variante zeigt ein sequentielles Design, wonach im
abgebildeten Beispiel die quantitative Studie auf der qualitativen aufbaut. Der dritte und fir diese
Thesis gewahlte Ansatz ist das eingebettete Design. Eingebettet (Englisch: embedded) bedeutet, dass
ein Datentyp eine unterstiitzende Funktion fiir den anderen bietet (Mayer & Mitterer, 2014). Da fir
diese Thesis ein exploratives Vorgehen gewahlt wurde liegt der Fokus auf der qualitativen Erhebung.
Durch die zusatzliche Pulsumfrage kénnen die Qualitative Design
zeitlichen Aspekte gezielt gemessen werden, .
= Ergebnisse
wahrend die Interviews auf die Bedeutungen der
einzelnen Konstrukte eingehen. Aufgrund dieser

Abbildung 9 Mixed Methods Embedded Design flr
diese Thesis

unterstitzenden Funktion wurde das Embedded

Design gewahlt (Abbildung 9).

Eine weitere Maoglichkeit ware ein paralleles Desigh (Merge the data in Abbildung 8) gewesen. Dann
ware die quantitative Befragung starker gewichtet worden, beispielsweise mit einem umfassenderen
Fragebogen. Fir eine umfassende quantitative Messung ware jedoch eine gréssere Stichprobe nétig

gewesen. Dies wirde jedoch voraussetzen, dass mehr Fachkrafte mit Lio interagieren oder weitere
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Institutionen miteinbezogen werden. Allerdings musste geprift werden, ob Lio dort die gleichen
Tatigkeiten ausflhrt. Ein paralleles Design kénnte fiir zukinftige Forschung interessant werden,
wenn Lio mehr Aufgaben in den Institutionen ibernimmt und somit mit mehr Personen interagiert

oder starker in den Gesundheitsinstitutionen verbreitet ist.

4.2.2 Erlauterung der qualitativen und quantitativen Teilstudien

In diesem Abschnitt wird detaillierter auf die Inhalte und den zeitlichen Ablauf der qualitativen und

guantitativen Teilstudie eingegangen.

Qualitative Teilstudie

Der Fokus der ersten qualitativen Erhebung (Interviews Beginn) war eine Retroperspektive, wie die
Fachpersonen den Roboter Lio bei der Einflihrung erlebten, sowie der Ist-Zustand, wie die
Fachpersonen Lio zum Zeitpunkt der Befragung erlebten. Die Reihenfolge der Interviews erfolgte
nach Absprache mit den Institutionen und deren Auslastung aufgrund der Covid-Situation. Nach der
ersten Erhebung erfolgte eine qualitative Auswertung. Interessante Aspekte und offene Fragen
konnten so in die zweite Datenerhebung mit einfliessen. Zwei Monate spéater fand die zweite
gualitative Erhebung (Interviews Ende) statt. Der Fokus lag dabei erneut auf dem Ist-Zustand, vom
ersten Gesprach bis zum zweiten, sowie einem prospektiven Ausblick, wo die Befragten noch
Potential sehen. Es wurden demnach insgesamt vier zeitliche Aspekte an zwei Interviewzeitpunkten
(1ZP) erhoben. Zum Schluss wurde die gesamte qualitative Teilstudie ausgewertet. Die Abbildung 10
stellt den Uberblick iiber die qualitative Teilstudie mit den beiden Interviews und ihren thematischen

Inhalten nochmals grafisch dar.

Qualitative Teilstudie

Interview Beginn (IZP 1) Interview Ende (1ZP 2)

Retroperspektive Ist Zustand 1 Ist Zustand 2 Prospektive

Abbildung 10 Inhalte der qualitativen Teilstudie
IZP: Interviewzeitpunkt

Quantitative Teilstudie

In Anschluss an das Interview Beginn wurde die erste Pulsumfrage online ausgefillt. Diese befragte
die Mitarbeitenden beziglich der Nutzlichkeit, Wahrnehmung und eigener Haltung gegeniiber Lio.
Eine direkte Integration der Ergebnisse der Pulsumfrage in das Interview hatte den Vorteil, dass die
befragten Personen noch Fragen beziiglich der Items in der Pulsbefragung stellen konnten. Ein
weiterer Vorteil war, dass die Umfrage so nicht von den Teilnehmenden aufgeschoben wurde. Aus
zeitlichen Griinden konnte eine solche Integration nur beim Interview Beginn in der Rehaklinik

durchgefiihrt werden.
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Nach rund einem Monat erfolgte die zweite Erhebung mittels Pulsumfrage. Der Link dazu wurde via
Mail versendet. Einen weiteren Monat spater erfolgte im Anschluss an das zweite Interview
(Interview Ende) die dritte und letzte Pulsumfrage. Danach fand die abschliessende quantitative

Datenanalyse statt.

Die Abbildung 11 stellt die qualitative und quantitative Teilstudie gegeniber. Dies soll nochmals
verdeutlichen, dass in den Interviews verschiedene Perspektiven eingenommen wurden, die
Datenerhebung jedoch nur zu zwei Interviewzeitpunkten (IZP) stattfand. Die quantitative Teilstudie
befragte zu drei Messzeitpunkten (MZP) jeweils die aktuellen Einstellungen und Wahrnehmungen

der Mitarbeitenden.

Retrospektive IST1 IST 2 Prospektive
1 IZP1 | 12P2 ...
Qualitative [ | o [ P >
Teilstudie Einfiihrung e 2 Monate -~
i Zukunft
Quantitative (."f’ . 1 Monat - 1 Monat - >
Teilstudie - bt -
MZP 1 MZP 2 MZP 3

Pulsbefragung 1  Pulsbefragung 2 Pulsbefragung 3

Abbildung 11 Gegenliberstellung der qualitativen und quantitativen Teilstudien mit den verschiedenen
Erhebungszeitraumen.

Die Erhebung umfasste zu jedem Zeitpunkt die gleichen Personen der beiden Institutionen Rehaklinik
und Alters- & Pflegeheim und fand vom 23. November 2020 bis am 8. April 2021 statt. Wobei das
letzte Interview am 23. Marz 2021 gefiihrt wurde und die Pulsumfrage erst am 8. April 2021

geschlossen werden konnte.

Fir diese Thesis wurde Lio in einer Rehabilitationsklinik in der Schweiz und in einem Alters- und
Pflegeheim in Deutschland ndher beleuchtet, welche im Kapitel 3.2 Untersuchte Institutionen naher
beschrieben wurden. Durch die Maximierung des Samples konnten verschiedene Einblicke
ermoglicht werden, ohne dass es von einer Institution abhdngig war. Dies ermoglichte ein starkeres
exploratives Vorgehen. Auch kdnnen Varianzen und Heterogenitat gemaéss Kelle und Kluge (2010)
besser abgebildet werden. Zudem konnte so auch ein breiteres Funktionsspektrum von Lio
abgedeckt werden, da sich die Hauptverwendungszwecke in den Institutionen stark unterscheiden.
Deshalb ist es auch nicht das Ziel dieser Thesis einen Fallvergleich zwischen den Institutionen

herzustellen. Die Institutionen wurden jeweils mit Absprache des Praxispartners ausgewahlt.

4.3 Datenerhebung

Im folgenden Abschnitt wird die qualitative Erhebung mittels Interview und die quantitativ

eingebettete Erhebung mittels Pulsumfrage genauer dargestellt.
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4.3.1 Erhebung der Kontext Analyse

Die Kontextanalyse setzte sich aus einer explorativen Beobachtung und einem Experteninterview
zusammen. Die explorative Beobachtung fand im Feld teilnehmend, als Besucherin statt. Der Vorteil
einer teilnehmenden Beobachtung bestand darin, dass gleichzeitig eine Dokumentenanalyse und
Interviews mit Informanten (Mitarbeitende oder Patienten) kombiniert werden konnten (Flick, 2014).
In der Usability Forschung wiirde dies als Contextual Inquiry (Cl) bezeichnet werden. Das Ziel eines Cl
ist, Nutzende bei der Arbeit mit dem Tool zuzuschauen und bei Verstandnisfragen direkt

nachzuhaken (Moser, 2012).

Als Beobachtungsgegenstand wurde Lio bei seinem Morgenrundgang fiir Labor und Post begleitet.
Der Besuch war vorgangig mit der Rehaklinik abgesprochen. Die Beobachtungen und Informationen
wurden als Feldnotizen festgehalten und mit Fotos ergdnzt, ein Kategoriensystem wurde vorgangig
nicht erstellt. Eine Beobachtung im Alters- und Pflegeheim ware aufgrund der unterschiedlichen
Nutzung und Aufgaben von Lio wiinschenswert gewesen. Wegen der Grenzschliessung aufgrund der

Pandemie war dies leider nicht moglich.

Zusatzlich zur Beobachtung wurde das Experteninterview genutzt, um den Forschungsgegenstand Lio
naher zu beschreiben, sowie seine Tatigkeiten in den jeweiligen Institutionen. Dabei diente die

Taxonomie von Onnasch und Roesler (2020) als Leitfaden.

Die Ergebnisse der Kontextanalyse wurden bereits im Kapitel 3.3 dargestellt.

4.3.2 Erhebung der qualitativen Teilstudie

Wie beim Vorgehen erwahnt, wurden halbstrukturierte, leitfadengestiitzte Interviews verwendet,
um die Fragestellungen zu beantworten. Diese Form eignet sich, wenn die befragte Person tGber
Wissen zum Forschungsgegenstand besitzt und sich so spontan dussern kann (Flick, 2014). Dies traf
zu, denn alle Interviewpartner kannten Lio bereits. Ein Leitfadeninterview stellt zudem sicher, dass
verschiedene Aspekte thematisiert werden und dass die Interviewergebnisse eine Vergleichbarkeit
aufweisen (Stier, 1999). Auf ein narratives Interview wurde verzichtet, da sich diese gemass Flick
(2014) vor allem fir biografische Erzédhlungen und anschliessende Fallanalysen eignen. Dennoch
wurden fir die Interviews einen erzdhlgenerierender Einstieg gewahlt, da diese kombinierte Variante
den Vorteil hat, den befragten Personen Raum zur Erzdhlung zu geben, wie auch gezielt einzelne
Themen der Forschungsfragen abzudecken. Schlussendlich wurden die Leitfaden so konzipiert, dass
jeweils eine Hauptfrage einleitend zum Thema erzédhlgenerierend gestellt wird. Mit mehreren
Subfragen kénnen weitere Aspekte der Fragestellung abgedeckt werden, sofern die befragten

Personen dies nicht schon genannt haben.
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Fir die Entwicklung des Leitfadens Beginn flossen die Erkenntnisse der Kontextanalyse mit ein. Der
Leitfaden Beginn wurde in zwei Abschnitte unterteilt. Der erste Abschnitt befasst sich mit dem
Kennenlernen von Lio. Dazu wurde ein Framing mit dem Satz «Denken Sie bitte an die Zeit zuriick als
Sie Lio das erste Mal sahen.» gegeben. Drei erzahlgenerierende Hauptfragen forderten die befragten
Personen auf, zu erzidhlen, was sie dachten als sie Lio das erste Mal sahen, wie das erste
Zusammenarbeiten war und welche Einstellung sie beziiglich Roboter hatten. Der zweite Abschnitt
des Leitfadens Beginn befasste sich mit der aktuellen Ist-Situation. Dazu wurde das Framing
«Begeben wir uns nun wieder in die Gegenwart. Bitte beantworten Sie die folgenden Fragen aus
heutiger Sicht.» gegeben. In drei erzahlgenerierenden Fragen wurden die Teilnehmenden
aufgefordert zu beschreiben, wie sie Lio heute wahrnehmen, wie sie seinen Nutzen aktuell
einschatzen und ob sie nun eine andere Haltung beziiglich Lio haben. Eine zusatzliche
erzahlgenerierende Frage lautete «Wie wiirden Sie Lio heute jemanden Beschreiben, den ihn nicht
kennt?» um herauszufinden, wie die befragten Personen das Thema Lio allgemein zusammenfassen

wiirden.

Fir den Leitfaden Ende flossen wiederum die Erkenntnisse aus den ersten Befragungen mit ein.
Dieser Leitfaden deckte den Zeitraum seit der letzten Befragung (Ist 2) ab und gab einen Ausblick fur
Verbesserungen in der Zukunft. Auf ein explizites Framing wurde verzichtet, da es fir die
Teilnehmenden einfacher war, direkt ein Thema aus aktueller Sicht und mit den Potentialen fiir die
Zukunft zu besprechen. Die erste erzdhlgenerierende Frage sollte die Teilnehmenden anregen tber
die Veranderungen seit dem letzten Gesprach zu berichten. Beispielsweise ob sie anders mit Lio
umgegangen sind, ob er sie unterstiitzen konnte oder ob Lio neue Aufgaben gelernt hat. Es wurde
nochmals erfragt, wie die Personen Lio heute beziiglich Gestaltung und Nitzlichkeit beschreiben
wirden. Im Anschluss wurde gefragt, wie die Personen Lio verandern wiirden, wenn sie einen
Zauberstab hatten. Dies sollte die Wiinsche und Potentiale fir die Zukunft aufdecken, ohne dass die
befragten Personen daran dachten ob eine Umsetzung liberhaupt moglich ware. Im Anschluss wurde
auf ihre Haltung gegeniiber Robotern eingegangen und was man tun kénnte um die Akzeptanz von
Lio weiter in ihrer Institution zu starken. Danach wurden Verbesserungsmoglichkeiten fiir das
gesamte Lio-Projekt erfragt. Somit konnte der Rahmen auch fiir organisatorische Anderungen in den
Institutionen ge6ffnet werden. Um sicher zu gehen, dass die wichtigsten Punkte genannt wurden,
wurde die Frage «Was wirden Sie einer anderen Organisation in der gleichen Branche raten, welche

Lio gerne kaufen mdchte?» gestellt.

Die kompletten Leitfaden befinden sich im Anhang Fehler! Verweisquelle konnte nicht gefunden
werden. Fehler! Verweisquelle konnte nicht gefunden werden. und im Anhang Fehler!
Verweisquelle konnte nicht gefunden werden. Fehler! Verweisquelle konnte nicht gefunden

werden..
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Die Leitfaden wurde vorgangig in einem Qualitatszirkel sowie in einem Testlauf geprift. Die Prifung
durch Fachkollegen mit Expertise im Befragungsthema tragen unter anderem auch zur Priifung der
Inhaltsvaliditat bei (Doring & Bortz, 2016). Die Leitfaden wurden mit der Betreuungsperson der
Thesis und weiteren Masterstudierenden bilateral kritisch reflektiert. Anhand dessen wurden

einzelne Fragen angepasst.

Aufgrund der hohen Belastung der Mitarbeitenden wahrend der Corona Pandemie mussten die
Interviews moglichst kurz gehalten werden. Sofern es die Situation erlaubte, wurde die Zeit auch
verlangert um mehr Informationen sammeln zu kdnnen. Die Interviews dauerten deshalb im Schnitt
35 Minuten, wobei das kiirzeste Interview 29 Minuten und das langste 52 Minuten dauerte.
Aufgrund der Corona Massnahmen und dem Aufruf des Bundesrates zu Hause zu bleiben wurden alle
Interviews online per Zoom oder WebEx durchgefiihrt. Mit beiden Tools kann eine Audio- und
Videoaufnahme gemacht werden. Wenn moglich wurden die Teilnehmenden gebeten das Video
einzuschalten. Gemass Media Richness Theorie ermoglicht dies mehr soziale Hinweisreize, weshalb
Unsicherheiten und Mehrdeutigkeiten verringert werden kénnen (Daft & Lengel, 1986). Allerdings
musste in einigen Fallen aufgrund einer instabilen Internetverbindung darauf verzichtet werden. Die

Tabelle 1 stellt eine Ubersicht des qualitativen Erhebungszeitraumes dar.

Tabelle 1 Ubersicht (iber den Erhebungszeitraum der Interviews

Datum Dauer Datum Dauer
Befragte Interview Interview Interview Interview

Institution Person Beginn Beginn Ende Ende Plattform
Rehaklinik BP 1 23.11.2020 32 min 21.01.2021 34min Zoom
Rehaklinik BP 2 25.11.2020 34min 17.03.2021 (v) 29min Zoom
Rehaklinik BP 3 26.11.2020 43min 05.02.2021 51min Zoom
Rehaklinik BP 4 01.12.2020 25min 18.03.2021 (v) 34min Zoom
Rehaklinik BP 5 15.12.2020 25min 05.03.2021 42min Zoom
Alters- & Pflegeheim BP6 &7 14.01.2021 34min 24.03.2021 41min WebEx
Alters- & Pflegeheim BP 8 15.01.2021 25min 18.03.2021 28min WebEx
Alters- & Pflegeheim BP9 15.01.2021 34min 16.03.2022 48min WebEx

Legende: Musste der Termin mehr als eine Woche verschoben werden wurde dies mit einem (v) fiir
verschoben gekennzeichnet. Die zusatzliche Zeit fir die anschliessende Pulsbefragung ist nicht inkludiert.

4.3.3 Erhebung der quantitativen Teilstudie
Die quantitative Teilstudie wurde mittels Fragebogen als kurze Pulsbefragung durchgefiihrt. Mit
Pulsbefragungen kénnen Stimmungsbilder von Mitarbeitenden schnell und einfach kontinuierlich

(Gber Wochen oder Monate) fiir unterschiedliche Einsatzszenarien verwendet werden (Mann &
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Werther, 2017). Der Fragebogen wurde mit dem online Tool Unipark erstellt. Der Fragebogen
unterstitzte die qualitative Untersuchung beziiglich der zeitlichen Veranderung, weshalb die
Pulsumfrage zu drei Zeitpunkten (zwei davon nach den Interviews, einer zwischen den Interviews)
versendet wurde. Durch den dritten Messzeitpunkt zwischen den Interviews wurde ein vertiefterer

Einblick Gber die zeitliche Veranderung ermoglicht.

Die Pulsumfrage wurde freiwillig und anonymisiert gemass Forschungsethik nach Déring und Bortz
(2016) durchgefiihrt. Um die drei Messzeitpunkte einer Person zuordnen zu kénnen, wurden die
Teilnehmenden gebeten einen personlichen Code zu erstellen. Die Teilnehmenden fiillten insgesamt
dreimal die gleiche Umfrage aus. Um den Messzeitpunkt zu erfassen, wurde vor dem Versenden der

Link angepasst, welcher den Zeitpunkt in einer neuen Variable abspeicherte.

Der Fragebogen umfasst insgesamt vier Seiten. Auf die Erhebung der demografischen Daten wurde
verzichtet, da dies bereits im Interview erfolgte. Neben der Einleitung mit dem personlichen Code
umfassten die folgenden drei Seiten die Skalen Wahrnehmung, Nitzlichkeit und Haltung der

Teilnehmenden.

Die Wahrnehmung von Robotern wurde mit dem Godspeed Skala Anthropomorphismus von
Bartneck, Kuli¢, Croft und Zoghbi, (2009) gemessen. Das semantische Differenzial mit finf
Abstufungen wurde beibehalten. Die Autoren geben fiir die Skala einen Cronbachs Alpha Wert von
0.929 an, was sie als gute interne Konsistenz betrachten. Gemass den Autoren ist zudem eine
Inhaltsvaliditat gegeben. Die Autoren geben jedoch an, dass es ein Mangel an validierten
Fragenbogen in der HRI Forschung gibt, weshalb keine Angaben zur Konstrukt- oder Inhaltsvaliditat
gemacht werden kénnen (Bartneck, Kuli¢, Croft & Zoghbi, 2009). Die deutsche Ubersetzung der Items
wurde gemass Gasser (2017) verwendet. Die Abbildung 12 zeigt das englische Original mit der

deutschen Ubersetzung dazu.

Unecht (Fake
Mechanisch (Machinelike

) Nattirlich (Natural)
)
Hat kein Bewusstsein (Unconsicous)
)
)

Menschlich (Humanlike)

Hat ein Bewusstsein (Conscious)
Lebensnah (Lifelike)

Elegante Bewegungen (Moving elegantly)

Kunstlich (Artificial
Steife Bewegungen (Moving rigidly

—_
RPN N
WWwwww
Lo
[0 BN RN IS

Abbildung 12 Godspeed Skala fir Anthropomorphismus nach Bartneck, Kuli¢, Croft und Zoghbi
(2009) mit der deutschen Ubersetzung nach Gasser (2017)
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Die Nutzlichkeit wurde mittels User Experience Questionnaire Plus (UEQ+) gemessen. Der UEQ+ ist
ein modulares System mit mehreren Skalen-Blécken, welcher je nach Produkt zusammengestellt
werden kann (Schrepp & Thomaschewski, 2019). Fir die Pulsumfrage wurde die Skala Usefullness
(NOtzlichkeit) verwendet und durch eine offene Frage «Bitte beschreiben Sie in welchen Situationen
Sie Lio wie oben genannt einschatzen» ergdnzt. Die Skala wurde bereits ins Deutsche Ubersetzt und
konnte auf der Webseite von UEQ+ gratis bezogen werden (Abbildung 13). Die Autoren geben fir die
Skala Nutzlichkeit ein Cronbach Alpha von 0.98 und 0.82 in ihrer Studie an. Allerdings wurde die Skala
an Computersoftware getestet und nicht an Robotern (Schrepp & Thomaschewski, 2019b).

Niitzlichkeit

Die Moglichkeit das Produkt zu nutzen empfinde ich als
nutzlos | & & 0 © 02 © 0 O O | nitzlich
nicht hilfreich { & & | © 1 & 1 © 1 © ¢ © | hilfreich
nicht vorteilhaft | & : © | & & & © 1 O | yorteilhaft
nichtlohnend ! © | © | & ! &1 © ! & ! C ! lohnend
Die durch diese Begriffe beschriebene Produkteigenschaft ist fir mich
Volligunwichtig! © ! o ! o ! ¢! ! © ! O ! Sehrwichtig

Abbildung 13 Skala Nutzlichkeit der deutschen Fassung des UEQ+ nach Schrepp und
Thomaschewski (2019)

Die Haltung wurde mittels selbst konzipierten Items anhand der Fragestellung und der Literatur
erstellt. Das Verwenden eines validierten Fragebogens wie der Technology-Specific Expectation Scale
(TSES), Frankenstein Syndrome Questionnaire (FSQ) oder dem Multi-Dimensional Robot Attitude
Scale wurden anhand Krageloh, Bharatharaj, Sasthan Kutty, Nirmala und Huang (2019) geprift,
jedoch wegen dem Umfang und den teils weitreichenden Konzepten verworfen. Die selbst
entwickelten Items wurden im semantischen Differenzial mit fiinf Antwortoptionen gebildet.

Abbildung 14 zeigt die Skala der Haltung.

Macht vieles umstandlicher in meinem
) Erleichterung in meinem Alltag

Alltag
Unabhangige Arbeitskraft © © O © © Teamkollege
Als Ersatz fur mich © © O O O UnterstUtzung far mich
Verringert meine menschlichen Ermaéglicht mir mehr menschliche
Interaktionen R Interaktionen

Abbildung 14 Eigene Entwicklung der Skala Haltung (eigene Darstellung)
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4.4 Datenanalyse

In diesem Abschnitt wird die Auswertung der Kontextanalyse, der Interviews und der Pulsumfrage

naher beschrieben.

4.4.1 Auswertung Kontextanalyse

Die Feldnotizen wurden ins MAXQDA Ubertragen. Das Material wurde thematisch in vier induktive
Kategorien (Abbildung 15) gegliedert, welche sich auf die Interaktion mit Lio und dessen Verhalten
auf dem Postrundgang beziehen. Weitere Angaben, wie Erlduterungen zu den Stationen oder Lios

Funktionen, wurden nicht codiert.

Kontextanalyse

Verhalten Lio auf der Postrunde Zuverlassigkeit und Nutzlichkeit

Interaktionen mit Patienten Interaktion mit Mitarbeitenden

Abbildung 15 Induktiv gelbildete Codes fiir die Kontextanalyse (eigene Darstellung)
Anhand des ausgewerteten Materials wurden die Fragestellungen und der Leitfaden fiir das

Interview Beginn weiter konkretisiert.

4.4.2 Auswertung der qualitativen Teilstudie

Die Interviews wurden nach Kuckartz (2016) geglattet transkribiert. Auf umfangreiche paraverbalen
Ausserungen im Transkript wurde verzichtet, da die thematischen Inhalte fiir diese Thesis relevant
sind und keine vertiefte Konversationsanalyse gemacht wird. Trotzdem kénnen mit den
Transkriptionsregeln nach Kuckartz (2016) die wichtigsten paraverbalen Ausserungen, wie lange
Pausen oder unterstiitzende Lautdusserungen wie «Mhm» oder Lacher bericksichtigt werden. Die
Auswertung erfolgte mittels einer inhaltlich-strukturierenden Inhaltsanalyse, da sich diese fir
explorative Fragestellungen eignet und zudem die thematische Beschreibung des Materials
unterstitzt (Kuckartz, 2016). Um den zeitlichen Aspekt ndher bewerten zu kénnen, wurde mit
evaluativen Codes gearbeitet. Dazu wurde die Software MAXQDA verwendet. Die Kategorienbildung
der thematischen Codes wurde sowohl deduktiv, anhand des Leitfadens, wie auch induktiv
durchgefiihrt. Gemass Schreier (2014) entfallt damit die Notwendigkeit einer Probekodierung mit

anschliessender Uberarbeitung des Kategoriensystems.

Zusatzlich zu den thematischen Codes wurden evaluative Kategorien vergeben. Gemass Radiker und
Kuckartz (2019) libernehmen diese eine bewertende Funktion, indem sie eine Ordinalskala bilden.
Das Erstellen von evaluativen Codes wurde als Strategie genutzt, um Bedeutungszusammenhange zu
finden und zu werten. Die evaluativen Codes wurden deshalb parallel zu den thematischen Codes

vergeben. Im Folgenden werden die gebildeten Kategorien naher beschrieben.
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Die Nutzlichkeit wurde in drei Stufen bewertet: Erstens hohe Niitzlichkeit, wenn Lio als nitzlich,
hilfreich, vorteilhaft oder lohnend beschrieben wurde. Zweitens mittlere Niitzlichkeit, wenn Lio als
Mehraufwand fiir einen selbst angesehen wird, dieser Aufwand jedoch fir den Nutzen Anderer gerne
in Kauf genommen wird. Drittens tiefe Niitzlichkeit, wenn Lio keinen direkten Nutzen bringt,
unvorteilhaft ist, wenig hilfreich oder nicht lohnend. Die Wahrnehmung von Lio wurde in zwei Stufen
codiert: Erstens hoher Anthropomorphismus, wenn Lio anthropomorphe oder zoomorphe Merkmale
beziiglich seines Aussehens, Verhaltens oder Wesens zugeschrieben wurden und als lebensecht
angesehen wird. Zweitens tiefer Anthropomorphismus, wenn Lio als technisches Objekt angesehen
wird, das Aussehen als undefiniert beschrieben wird und keine anthropomorphe oder zoomorphe
Zuschreibungen beziiglich Aussehen, Verhalten und Wesen gemacht wurden. Als anthropomorphe
und zoomorphe Zuschreibungen werden die folgenden angesehen: ein Geschlecht, Spitznamen, eine
Personlichkeit, Bewusstsein oder Absichten. Die Haltung wurde in drei Abstufungen erfasst: Erstens
positive Haltung, wenn die interviewten Personen interessiert sind Lio einzusetzen oder sich freuen
Lio zu sehen. Zweitens neutrale Haltung, wenn die Personen teilweise sich kritisch dussern aber
gleichzeitig auch die Potentiale sehen und drittens einer kritischen oder negativen Haltung, wenn Lio

als unnétig angesehen wird oder die Personen kein Interesse daran zeigen ihn auszuprobieren.

Die Abbildung 16 stellt alle evaluativen Codes grafisch mittels MaxMaps dar.

Ubersicht Evaluative Codes

@]

Evaluative Codes

S

) Evaluativer Code Haltung
Evaluativer Code Anthro

L /
1 ]

Anthra hoch  Anthro tief

Evaluativer Code Nitzlichkeit @
Positive Haltung .
Neutrale Haltung / Keine
Meinung
Hohe Niitzlichkeit Negative oder kritische Haltung

Tiefe Niitzlichkeit

Mittlere Nitzlichkeit

Abbildung 16 Ubersicht evaluative Codes mit MaxMaps (eigene Darstellung)
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Um einen Uberblick iiber die verschiedenen Zeitpunkte (Retroperspektive zu Lios Einfiihrung, Ist
Zustand beim Interview Beginn, Ist Zustand beim Interview Ende und Prospektive in die Zukunft) zu
erhalten, wurden die Interviews mit entsprechenden Zeitcodes versehen. Mittels Code-Relations-
Browser des MAXQDA konnten so einzelne zeitliche Aspekte der thematischen oder evaluativen
Segmente naher untersucht werden. Die Abbildung 17 stellt die vier erwdhnten Zeitcodes und die

Interviewzeitpunkte der Erhebung mittels MaxMaps dar.

Uberblick Zeitcodes
]

Zeitcodes

[\
e PN
] ]

Einflihrung Lio (Vergangenheit)  Ist Zustand 1| | Ist Zustand 2 Ausblick in die Zukunft

Abbildung 17 Uberblick iiber die Zeitcodes zu den jeweiligen Interviews (eigene Darstellung)

Die genannten Codes wurden in mehreren Vorgangen vergeben. Zusammenfassend lassen sich drei
Vorgange beschreiben. Zuerst wurde das Datenmaterial mit den Zeitcodes versehen. Danach wurden
die Inhalte thematisch codiert. Im Verlaufe der thematischen Codierungen wurden die evaluativen
Codes vergeben. Mit diesem Vorgehen kdnnen Relationen zwischen den Zeiten, den Inhalten sowie
der zugewiesenen Bewertung verdeutlicht werden. Die Abbildung 18 zeigt ein Beispiel anhand der

evaluativen Codes tiefe und hohe Nutzlichkeit.

Dauer bis etwas erledigt wird Desinfiz
/ esinfizieren
@ Handhabung fur Mitarbeitende @
Tiefe Nutzlicm Post & Labordienst
:I —__—_—___
Geht nicht aktiv auf Personen zu Hohe Nitzlichkeit
\ \m‘uhrung Lio (Vergangenheit)
Ausblick in die Zukunft Messzeitpunkt 1
Einflhrung Lio (Vergangenheit) @ Ausblick in die Zukunft @
@ Messzeitpunkt 2 Messzeitpunkt 2

Messzeitpunkt 1

Abbildung 18 Code Relationen der evaluativen Codes tiefe und hohe Nitzlichkeit mit den jeweiligen Zeitcodes
und thematischen Codes (eigene Darstellung)

Anhand dieser Relationen ist erkennbar, dass sowohl eine tiefe wie auch eine hohe Nitzlichkeit am
meisten zum zweiten Messzeitpunkt thematisiert wurde. Es zeigt auch auf, dass die Handhabung fir

Mitarbeitende eher weniger niitzlich bewertet wurde wahrend der Post- und Labordienst als nitzlich
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erachtet wird. Dies sollte lediglich als Beispiel dienen. Eine detailliertere Beschreibung der erhobenen

Codes befindet sich im Kapitel 5 Ergebnisse.

Flr die Messung der Giite lasst sich gemass Kleining und Kleining (1995) die
Intercoderibereinstimmung mittels Brennans und Predigers Kappa berechnen. Da an dieser Thesis
alleine gearbeitet wurde, war dies nicht direkt umsetzbar. Auch andere Masterstudierende konnten
aufgrund der hohen Auslastung nicht hinzugezogen werden. Gemass Kuckartz (2010) eignen sich vor
allem Faktencodes fiir die Bestimmung eine Intercoder- oder Intracoderreliabilitat. Die
Intracoderiibereinstimmung wurde anhand eines Dokumentes und den deduktiv gebildeten
thematischen Obercodes und den Zeitcodes durchgefiihrt. Die Priifung auf Vorhandensein des Codes
im Dokument erreichte eine 100%ige Ubereinstimmung, die Haufigkeit der Codes zu 66.67%. Fiir das
Berechnen des Kappas wurde die Standardiiberlappung von MAXQDA von 90% angewendet. Da
jedoch sehr grossflachige Abschnitte codiert wurden, erstaunte es nicht, dass die prozentuale
Ubereinstimmung 60.61% (K = 0.57) erreichte, da bereits eine Zeile mehr in einem kurzen Interview
einen hohen Unterschied verursacht. Gemass Radiker und Kuckartz (2019) wird ein Kappa von 0.61
als gut und ab 0.81 als sehr gut gesprochen. Somit wurde ein guter Wert knapp verfehlt. Die Autoren
geben jedoch an, dass die Berechnung von Kappa in vielen Féallen 1.0 nicht erreichen kann, weshalb
die Ergebnisse allgemein kritisch zu betrachten sind (Radiker & Kuckartz, 2019). Zudem ist zu
erwdhnen, dass im Laufe der Auswertung das Kategoriensystem stetig verbessert wurde und dieser

Wert nur fiir den ersten Codedurchgang gilt.

Wahrend des Auswertungsprozesses wurde das Material sowohl mit Fakten- wie auch mit
Thematischen- und Bewertendencodes versehen und das Kategoriensystem wurde laufend
angepasst. Aufgrund der limitierten Ressourcen wurde auf eine ausfiihrliche Intracoderreliabilitat zu
einem spateren Zeitpunkt verzichtet. Das Kategoriensystem befindet sich im Anhang Fehler!

Verweisquelle konnte nicht gefunden werden..

MAXQDA bietet diverse Hilfsmittel an, welche auch genutzt wurden, wie das Schreiben von Memos,
welche aus der Grounded Theory entwickelt wurden. Gemass Kuckartz (2016) sind Memos
Analyseprotokolle um Erkenntnisse zu gewinnen. Aufgrund des straffen Zeitplans wurden zwar
Memos pro Fall erstellt, jedoch auf eine detaillierte Fallzusammenfassung verzichtet. Des weiteren
wurden Memos zur Codebeschreibung und herausheben einzelner wichtigen Aspekte verwendet.
Das Logbuch wurde fiir wichtige Informationen oder fiir zu merkende Zwischenstidnde verwendet. Da
alleine am Projekt gearbeitet wurde, wurde dem Logbuch keine allzu grosse Bedeutung beigemessen.
Grafische Analysetools wie Dokument-Portraits, Wortwolken, Code-Relationen oder MaxMaps
wurden bei Bedarf angewendet und halfen dabei, das Kategoriensystem zu reflektieren und zu

verbessern.
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4.4.3 Auswertung der quantitativen Teilstudie

Die Auswertung der Pulsumfrage erfolgt deskriptiv mittels Microsoft Excel.

Fir die Haupt- und Subskalen der Wahrnehmung, Niitzlichkeit und Haltung wurde eine eigene
Analyse der Mittelwerte, Mediane und Standardabweichungen tber die jeweiligen Messzeitpunkte
durchgefihrt.

Die offen gestellte Frage wurde direkt im Excel anhand qualitativer Merkmale ausgewertet, da meist
nur sehr kurze Texte geschrieben wurden. Dabei wurden, wie in den Interviews, auch evaluative
Codes fir die Nitzlichkeit gebildet. Zudem wurden Ideen oder Wiinsche der Personen codiert und ob

sie Uberhaupt eine Tatigkeit ausliben, in der Lio sie unterstiitzt (Abbildung 19).

@]

Codes Pulsbefragung

ol

Evaluation Nitzlichkeit

keine Tatigkeit fir Lio /
/ i \ verwenden Lio nicht
@ ((:l @ Wiinsche, Anregungen, Ideen

Hohe Niitzlichkeit Mittlere Niitzlichkeit Tiefe Nitzlichkeit

Abbildung 19 Codierung der offenen Frage in der Pulsbefragung (eigene Darstellung)
4.5 Sampling

Die Akquirierung fand per E-Mail mit Hilfe der jeweiligen Projektleitenden statt. Die Teilnehmenden

wurden einzeln zu einem online Gesprach iber Zoom oder WebEx eingeladen.

Insgesamt nahmen 5 Personen aus der Rehaklinik und 4 Personen aus dem Alters- & Pflegeheim teil.
Vier Personen waren mannlich und fiinf weiblich. Alle Personen nahmen an beiden Interviews teil. 1
Pulsumfrage wurden nicht zu allen drei Messungen ausgefiillt. Der Altersdurchschnitt betrug 36.5
Jahre (SD=12.9), wobei zum Zeitpunkt des ersten Interviews die jingste Person 22 Jahre und die
dlteste 58 Jahre alt war. Zwei Personen arbeiteten als Altenpflegende, zwei als Betreuungskrafte,
zwei als Stationssekretarinnen, zwei Personen am Empfang und eine Person als Projektleitung und
Leitung Hotellerie. Die Personen waren unterschiedlich lange in der jeweiligen Funktion angestellt,
wo auch Lio eingefiihrt wurde. Drei Personen waren unter einem Jahr in dieser Funktion, drei
Personen zwischen 1-4 Jahren und drei Personen 10-11 Jahre. 8 Personen kennen Lio seit der
Einfiihrung. Eine Person hat schon Lio bei einer friiheren Tatigkeit gesehen aber erst spater mit ihm

gearbeitet.
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5 Ergebnisse

In Kapitel 5.1 wird auf die qualitativen Ergebnisse aus den Interviews eingegangen und in Kapitel 5.2

auf die quantitativen Ergebnisse der Pulsumfrage.

5.1 Interviews

Im folgenden Kapitel werden die Ergebnisse der Interviews Beginn und Ende zusammengefasst.
Dabei wird auf die drei Hauptthemen, den Nutzen von Lio, die Wahrnehmung von Lio und die

Haltung gegenliber Lio eingegangen.

Diese drei Hauptkategorien werden zusammen mit den Subkategorien in den nachfolgenden
Abbildungen Abbildung 20, Abbildung 21, Abbildung 22 dargestellt. Die aufgelisteten Subcodes
werden in den jeweiligen Abschnitten ndher erldutert. Fiir die Darstellung der Ergebnisse werden die

entsprechenden Zitate aus den Interviews kursiv dargestellt.
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Abbildung 20 Hierarchisches Code Modell tiber den wahrgenommene Nutzen Lio (eigene Darstellung)
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@]

Wahrnehmung

] ] ] ad & ]

Wie mit Lio gesprochen wird  Lios Gestaltung Geschlecht Stimme Lebendigkeit  Persénlichkeit o. Charakter

Abbildung 21 Hierarchisches Code Modell Giber die Wahrnehmung von Lio (eigene Darstellung)

]
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eigenes Erleben gegeniiber  Angste und Vorbehalte  Einfliisse auf die Halung  eigenes Erleben gegeniiber Lio  Haltung gegentiber Lio in der
anderen Roboter/Technik Organisation

] ] ]

Reaktionen Patienten Reaktionen Bewohnerschaft Reaktionen Besuchende

Abbildung 22 Hierarchisches Code Modell (iber die Haltung der Mitarbeitenden und die Haltung in der Organisation gegentber Lio (eigene Darstellung)
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5.1.1 Ndutzlichkeit von Lio

Die erste Fragestellung (FS) befasst sich mit der Frage, wie die Mitarbeitenden Lio beziiglich dessen
Nutzen und Nachteile in ihrer Institution einschatzen. Das erste Kapitel in diesem Abschnitt geht auf
die Subfragestellungen ein, welcher Nutzen und welche Potentiale die aktuellen Tatigkeiten von Lio
aufweisen (FS 1.1). Das zweite Kapitel befasst sich mit den Ideen fiir Anderungen um den Nutzen von
Lio zu erhdhen (FS 1.2). Danach wird im dritten Kapitel anhand der evaluativen Codes die

Veranderung der Nutzeneinschatzung dargestellt (FS 1.3).
Die zu den Textpassagen zugehorigen Codes werden jeweils in Klammern mit C: angegeben.

5.1.1.1 Nutzen aktueller Tatigkeiten

Je nach Berufsgruppe weisen die aktuellen Tatigkeiten von Lio einen unterschiedlichen Nutzen auf.
In der Rehaklinik wurden die Projektleitung sowie je zwei Mitarbeitende vom Empfang und den
Stationssekretariaten befragt. Am Empfang kann Lio Besucher unterhalten und den Datenschutz
gewahrleisten. Fiir die Stationssekretariate erledigt Lio den Labor- und Posttransport.

Im Pflegeheim wurden zwei Pflegende und zwei Betreuungspersonen befragt. Lio unterstitzt die
Pflege aktuell nicht. Die Betreuung fihrt Aktivierungsiibungen durch oder startet seine
Unterhaltungsangebote. Dennoch kdnnen auch sie Lio nicht immer einsetzen: «Wir haben auch viele
Bastelarbeiten gemacht und ich hatte gar nicht gewusst, wie ich ihn da integrieren soll.» (BP6 (t2),

Pos. 6, C: Nutzlichkeit / Keine geeignete Aufgaben fiir Lio im eigenem Job).

In diesem Kapitel wird auf die verschiedenen Tatigkeiten mit ihren Vor- und Nachteilen naher

eingegangen.

Transport von Labor und Post

Durch den Einsatz von Lio als Labor- und Postlieferant entlastet er die Stationssekretariate in der
Rehaklinik mit den Wegzeiten (C: Nitzlichkeit / Vorteile & Potentiale von Lio / Post & Labordienst).
Eine Stationssekretédrin gab an, dass die Zeiten fiir die Laborproben bei ihrer Station zu friih sind. Dies
wirde bedeuten, dass die Patienten sehr friih geweckt werden missten und die Pflege weniger Zeit
zur Abnahme der Proben hatte. Deshalb verzichtete sie auf die Unterstiitzung von Lio zu beiden
Messzeitpunkten und brachte die Proben zu einem spateren Zeitpunkt an den Empfang. Um alle
Stationen in der Rehaklinik im Hauptgebaude zu erreichen, misste Lio Liftfahren kénnen. Da die
vorhin erwahnte Stationssekretdrin sowieso zum Empfang geht, bringt sie oft auch Post und Labor
fur die Station im 1. Stock vorbei (C: Nutzlichkeit / Nachteile von Lio / Handhabung fiir
Mitarbeitende). Die zweite befragte Stationssekretarin gab an, dass Lio fir sie eine Unterstltzung in
diesem Bereich ist. Sie beschrieb ihn wie ein Wecker, welcher sie daran erinnert, jetzt die Post oder
das Labor abzugeben, ohne dass sie sich auf die Zeit achten misste (C: Nutzlichkeit / Vorteile &

Potentiale von Lio / Post & Labordienst).
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Lios Transportbox fiir die Laborproben und die Post ist mit einem Schloss geschiitzt. Beim Offnen des
Schlosses ist dieses zu Beginn oft herunter gefallen und betatigte so ungewollt den Notausknopf an
Lio. Das fiihrte zu einem Abbruch der Tour, da Lio erst neu kalibriert werden musste. Auch hat Lio die
Box schon verloren, weshalb diese nun besser befestigt wird. Deshalb wurde Lio im Verlauf der
Befragung besser beschriftet (C: Nutzlichkeit / Nachteile von Lio / Befestigung oder Schloss an der
Box).

Kunden begriissen und auf Touren durch die Klinik fiihren

Der Empfang der Rehaklinik kann Lio nutzen, um Besuch und Patienten zu unterhalten oder aufs
Zimmer begleiten zu lassen. Gemass Erzahlungen aus der Retroperspektive wurde dies auch ein paar
Mal gemacht. Es wurde auch als positives Erlebnis des Kunden angesehen. Die Funktion wurde
jedoch im Erhebungszeitraum nicht mehr verwendet. Die Idee ware, dass Lio den Besuch auf das
Zimmer begleitet und unterwegs etwas tber die Klinik erzdhlt (C: Nutzlichkeit / Vorteile & Potentiale
von Lio / Gaste begleiten). Allerdings fahrt er so langsam, dass die Leute sich gelangweilt haben (C:
Nutzlichkeit / Nachteile von Lio / Dauer bis etwas erledigt wird). Da Lio die Patienten und ihre
Zimmernummer nicht abgespeichert hat aus Datenschutzgriinden (C: Nutzlichkeit / Datenschutz),
missen sich die Besucher erst an den Empfang wenden. Die Empfangsmitarbeitenden geben dann
per Webinterface Lio den Auftrag den Besuch auf das Zimmer zu begleiten. In dieser Zeit hatten sie
auch den Besuchenden den Weg direkt beschreiben konnen (C: Nitzlichkeit / Nachteile von Lio /
Dauer bis etwas erledigt wird).

Auch das Begleiten von Patienten auf ihr Zimmer ist heikel. Lio kann zwar als Stiitze fungieren,
allerdings kann er nicht auf eine stolpernde oder stiirzende Person reagieren oder sie sogar
auffangen. Diese Funktion ist demnach nur begrenzt eine Unterstiitzung, wie BP2 schilderte: « Wir
haben sicher Patienten wo das niitzlich ware aber wir haben auch Patienten, da ware es
verantwortungslos, wenn man diese Patienten dem Lio geben wiirde.» (BP2 (t2), Pos. 30, C:

Natzlichkeit / Nachteile von Lio / Sicherheitsaspekte).

Datenschutzfunktion in der Lobby

Neben der Rezeptionstresen in der Rehaklinik hat es einen Sessel, wo Patienten Platz nehmen
kdénnen, bis sie von der Station abgeholt werden. Es kam das Thema auf, dass die Patienten die
Gesprache und Telefonate des Empfangs mithérten. Da es sich dabei auch um vertrauliche Daten
handelt gab es einen Datenschutzkonflikt. Nach einer gewissen Zeit fordern die
Empfangsmitarbeitenden deshalb die Patienten auf, in den Kaffeebereich zu wechseln. Falls es den
Mitarbeitenden jedoch unangenehm ist, kénnen sie die Datenschutzfunktion von Lio aufrufen. Lio
fordert die Patienten dann auf, in die Lobby zu wechseln und gibt den Patienten einen Jeton, mit

dem sie sich im Kaffeebereich etwas holen kdnnen (C: Nutzlichkeit / Vorteile von Lio /
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Datenschutzfunktion Lobby). Eine befragte Person, welche am Empfang arbeitete, hatte aufgrund der

Coronaeinschrankungen diese Funktion nie genutzt oder im Einsatz gesehen (C: Covid-19).

Wie die Mitarbeitenden mit Lio interagieren

Die Mitarbeitenden am Empfang kdnnen wie bereits erwdhnt Lio tGber das Webinterface am PC
einfach bedienen (C: Nitzlichkeit / Vorteile von Lio / Einfaches Interface). Die Stationssekretarinnen
verwenden hauptsachlich eine haptische Interaktion zur Bestatigung. Die Betreuungskrafte im
Pflegeheim wiederum kdnnen Lio per Tablet fernsteuern um ihn so in einen gewlinschten Raum zu
bringen. Auch die Lautstarkeregelung wird tiber das Tablet gesteuert. Die Bedienung lber das Tablet
ist sehr intuitiv (C: Nutzlichkeit / Vorteile von Lio / Einfaches Interface). Allerdings wiirden sich die
Mitarbeitenden eine Lautstarkeregelung direkt an Lio wiinschen. BP6 beschrieb dies wie folgt: «Aber
ich kann nicht mal kurz die Lautstarke verstellen. Ich muss dann erst ins Stationszimmer gehen und
das Tablet anmachen. Also das finde ich... Da lasse ich lieber den Kassettenrecorder laufen. Da habe
ich eine bessere Qualitat.» (BP6 (t1), Pos. 45, C: Nitzlichkeit / Nachteile von Lio / Handhabung fiir
Mitarbeitende). Die Fernsteuerung per Joy-Stick auf dem Tablet funktioniert zwar gut, wird aber als
sehr langsam empfunden. «Das Problem dabei ist, dass die Geschwindigkeit dann niedriger ist, als
wenn er autonom fahrt. Was ich personlich nicht ganz nachvollziehen kann, wenn ja jemand am
Steuer sitzt, ist der Mensch in der Verantwortung und der kann tendenziell eher stoppen.» (BP9 (t1),

Pos. 12, C: Nitzlichkeit / Nachteile von Lio / Handhabung fiir Mitarbeitende).

Wie die Bewohnerschaft mit Lio interagieren kann

Dieser Punkt betrifft vor allem das Pflegeheim, da Lio im Wohnbereich umher fahrt und von der
ganzen Bewohnerschaft genutzt werden kann. Hier ergeben sich mehrere Hiirden fiir die Interaktion
mit Lio.

Erstens ist fur dltere Patienten schwierig, sich korrekt vor Lio zu stellen und klar zu ihm zu sprechen.
Auch die physische Bedienung ist fur sie nicht einfach. Oftmals muss jemand von der Betreuung
dabei sein und helfen. Fir die Schweizer kommt erschwerend hinzu, dass Lio kein Dialekt versteht (C:
Nitzlichkeit / Nachteile von Lio / Interaktion & Kommunikation / Kann keine Gesprache fiihren).
Zweitens reagierte Lio bei seiner Einflihrung schlecht auf seinen Namen und falls doch, wirkte der
Dialog teilweise grob. Hinzu kommt, dass seine Reaktion nicht sehr schnell ist, sodass die
Bewohnenden nach der Ansprache denken, Lio sagt oder kann nichts (C: Nitzlichkeit / Nachteile von
Lio / Interaktion & Kommunikation / Kann keine Gesprache fiihren). Drittens besitzt Lio kein
Einfihlungsvermogen und ist deshalb auch nicht in der Lage sich seinem Gegeniiber anzupassen oder
zwischenmenschliche Geflihle zu geben. Eine Betreuerin beschrieb dies wie folgt: «Also ich finde es
fehlt das Zwischenmenschliche. Ein Bewohner brauch halt auch mal eine Umarmung und mal ein
Driicker und das kann halt ein Roboter nicht riiberbringen.» (BP7 (t1), Pos. 95, C: Nitzlichkeit /

Nachteile von Lio / Interaktion & Kommunikation / Einfiihlungsvermégen).
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Allgemeines Unterhaltungsangebot von Lio

In der Rehaklinik kann Lio Witze und Geschichten erzdhlen sowie das Wetter ansagen (C: Lios
Aufgaben). Gemass BP4 und BP6 ware auch das Tagesmen ansagen fir die Patienten und
Bewohnende interessant. Unterhaltungsfunktionen (ibte Lio in der Klinik in der Lobby aus. Wegen

der Pandemie wurde diese Funktion jedoch eingestellt (C: Covid-19).

Im Pflegeheim kann Lio zusatzlich noch Spiele spielen oder ein Lied singen (C: Lios Aufgaben). Diese
Funktionen kdnnen entweder von der Betreuung oder den Bewohnenden selbst gestartet werden.
Leider kamen wahrend der Befragung kaum Interaktionen mit der Bewohnerschaft zustande. Dies
kénnte mit den oben angegebenen Hiirden zusammenhangen aber auch an den Bewohnenden

selbst, wie BP6 schildert:

Ja, es ist ja schon fiir uns ein Problem mit den Bewohnern in Aktion zu treten. Da muss man
sich schon richtig Mihe geben, dass da ein Gesprach zustande kommt. Auch mit mehreren
Leuten. Und sobald man sich aus der Gruppe zurlickzieht flacht es wieder ab. Mit Lio, da er
nicht so auf die Leute zugeht, kommt da gar nichts zustande. (BP6 (t2), Pos. 46, C:
Nutzlichkeit / Nachteile von Lio / Interaktion & Kommunikation / Geht nicht aktiv auf

Personen zu)

Deshalb wiinschen sie sich, dass Lio aktiver auf die Leute zugehen kdnnte und sie anspricht. Gemass
den Interviews kommen aber keine richtigen Gesprache mit Lio auf, da die Leute nur «ja» oder
«nein» sagen mussen (C: Nitzlichkeit / Nachteile von Lio / Interaktion & Kommunikation / Kann

keine Gesprache fiihren).

Dass Lio nicht auf die Leute individuell eingehen kann, zeigt sich beispielsweise im Ratselspiel. Je
nach Schweregrad der Demenzerkrankung sind die Spiele zu leicht oder zu schwer (C: Nutzlichkeit /

Nachteile von Lio / Interaktion & Kommunikation / Einfiihlungsvermégen).

Beim Musikabspielen wurde vor allem die Lautstarke und die Tonqualitat bemangelt. Es sei ein
zusatzlicher Aufwand, das Tablet zu holen um die Musik wieder leiser drehen zu kdnnen. Fir die
Mitarbeitenden ist es deshalb einfacher anstelle von Lio einen CD-Player zu verwenden

(C: Nutzlichkeit / Nachteile von Lio / Handhabung fur Mitarbeitende).

Dennoch wird die Unterhaltung der Bewohnerschaft als ein grosses Potential von Lio angesehen.
Beispielsweise in Form von spontanen Tagesgesprdachen oder auch das Hinzufligen von Gedichten
und Gebeten. Gerade auch fir bettlagerige Patienten wiére Lio eine Bereicherung, wenn er zur
Unterhaltung aufs Zimmer entsendet werden kénnte (C: Nitzlichkeit / Vorteile von Lio /

Unterhalten).
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Physische Aktivierung férdern

Flr die Betreuung ware Lio eine grosse Unterstitzung, wenn er mit der Bewohnerschaft selbstandig
Gymnastik machen kénnte. Dafiir missten die Ubungen aber umfangreicher sein als aktuell. Die
Bewohnenden miissten in der Lage sein selbstandig mit Lio zu interagieren. Auch hier misste Lio
aktiv auf die Personen zugehen kénnen (C: Nitzlichkeit / Vorteile von Lio / Gymnastik). Die aktuelle
Ubung beinhaltet lediglich Arme heben und senken, sowie den Oberkérper nach links und rechts
drehen. Lio erkennt dazu die Personen mit der Kamera. Doch auch hier geben die befragten
Personen an, dass das Holen von Lio und starten der Ubung wesentlich langer dauert als wenn man
es selber machen wiirde (C: Nachteile / Dauer bis etwas erledigt wird) und Lio auf das Kénnen der
Personen nicht eingeht. Die Bewohnenden miissen sich dem Tempo von Lio anpassen und kénnen
die Ubungen weder schneller noch langsamer durchfiihren (C: Niitzlichkeit / Nachteile von Lio /

Interaktion & Kommunikation / Einfihlungsvermégen).

Verteilen von Getrdnken

Wahrend des Erhebungszeitraumes wurde Lio noch nicht zum Anreichen von Getranken im
Pflegeheim verwendet. Allerdings wurden laufende Tests diesbezliglich angetdnt. Aus Sicht der
Pflege ware dies eine sehr hilfreiche Funktion, da dltere Menschen oft zu wenig trinken und rasch
dehydrieren konnen. Eine Pflegeperson stellt sich das so vor, dass Lio mehrmals am Tag auf einen
Rundgang geschickt wird. Eine weitere Moglichkeit ware, dass Lio eine bestimmte Person zum
Trinken animiert, die an diesem Tag sehr wenig zu sich nahm und anschliessend auch den
Pflegefachkraften riickmelden kann, wie viel diese Person mit Lio getrunken hat (C: Nutzlichkeit /

Ideen zur Verbesserung von Lio / Zum Trinken animieren).

Desinfizieren von Oberflachen

Aufgrund der Corona Pandemie konnte Lio eine neue Aufgabe erlernen. Lio soll in der Nacht mit
einer UV-Lampe die Handldufe und Tirklinken desinfizieren. Im Altersheim wurde berichtet, dass Lio
beim Desinfizieren das Gerat verlor und zu laut war, weshalb es Tagsliber und in Begleitung gemacht
wird (C: Nutzlichkeit / Nachteile von Lio / Desinfizieren). In der Rehaklinik begleitete F&P Robotics Lio
auf seiner Desinfektionstour, welche zum Testen am Nachmittag durchgefiihrt wurde. Das Ziel, Lio
selbstandig in der Nacht auf die Tour zu senden, hat wahrend der Erhebung noch nicht funktioniert,
wurde jedoch als bald funktionsfahig eingeschéatzt. Diese Funktion wird allgemein sehr positiv und als

Mehrwert fiir den gesamten Betrieb angesehen (C: Nitzlichkeit / Vorteile von Lio / Desinfizieren).

Weitere Griinde fiir eine geringe Niitzlichkeit von Lio
Einer der Hauptgriinde, weshalb Lio als nicht hilfreich oder nicht niitzlich angegeben wurde sind
technische Schwierigkeiten. In beiden Institutionen wurde zu beiden Erhebungszeitpunkten

bemaéngelt, dass Lio seine Aufgaben teilweise gar nicht macht oder nicht so wie er sollte. Zu Beginn
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der Erhebung gab es viele Ausfille von Lio, da dieser nicht korrekt geladen hatte. Gemdss der zweiten

Befragung konnte dies bereits verbessert werden.

Auch die Sicherheit ist ein wichtiger Punkt. Lio kann Objekte erkennen und umfahren. Zwischen der
ersten und zweiten Befragung ist es vorgekommen, dass Lio eine Person in einem Stuhl nicht erkannt
hat und so den Stuhl mitsamt der Person leicht vor sich hin schob. Gliicklicherweise blieb die Person
unbeschadet. Gemass BP9 erkennen Lios Sensoren die diinneren Stuhlbeine oder Rollatoren nicht, da
die Sensoren nur grossflachige Objekte zuverlassig erfassen kénnen, was BP9 als «katastrophal» (BP9
(t2), Pos. 2) betitelt. Eine erste Losung wire es, Zettel unten an die Stuhlbeine hinzukleben, damit

eine grossere Flache entsteht (C: Nitzlichkeit / Nachteile von Lio / Sicherheitsaspekte).

Doch nicht nur Lio selbst, auch der Kontext spielt eine wichtige Rolle. Enge und verwinkelte Gebaude
erschweren die Fortbewegung von Lio und das aneinander vorbeikommen oder spezielle Lichteinfalle
kénnen die Sensoren storen. Zudem kann Lio eine zusatzliche Lairmquelle darstellen wie es BP6
beschreibt: «Dann ist es auch immer der Larm, allein schon von der Kiiche mit dem Geschirr und
wenn noch Lio scheppert, da finde ich, hort man gar nix mehr. Dann reden die Leute leise, also ich
finde es schwierig.» (BP6 (t2), Pos. 61, C: Nitzlichkeit / Nachteile von Lio / Kontextbedingungen sind

nicht optimal).

Passung der Gestaltung von Lio zu seinen Aufgaben

In der Rehaklinik wurde Lio als sehr passend zur Klinik beschrieben. Die Farben seien zwar auffallig
aber das Design insgesamt gefallt. Im Pflegeheim wurde hingegen das Display bemangelt. Dieses
befindet sich unten an der Plattform. Um es zu lesen, muss man nach unten schauen. «Wer guckt
auch bei einem Gerat auf die Fusse runter? Das ist doch widernatiirlich. Ich gucke doch in das Gesicht
oder auf Augenhohe. Die Augen sind ja auch oben bei ihm.» (BP6 (t2), Pos. 8, C: Nitzlichkeit /
Passung der Gestaltung von Lio und seinen Aufgaben). Ansonsten wurde auch hier das Aussehen von

Lio als passend zu den Aufgaben angesehen.

5.1.1.2 Ideen um den Nutzen von Lio zu erhohen

Im Interview wurden diverse Ideen zur Erweiterung von Lio genannt.

Bestehendes verbessern

Gewtlinscht wurde eine schnellere Umsetzung von Lios Tatigkeiten. Dass das Einflihren einer neuen
Funktion, aber auch das Anwenden einer bestehenden Funktion, schneller geht. Hier ein Beispiel mit
Bezug auf die Programmierung: «Dass man mehr Austausch mit den Programmieren hat. Dass es
schneller geht. Wir sind nun schon 1,5 Jahre dran.» (BP3 (t2), Pos. 36, C: Nutzlichkeit / Ideen zur
Verbesserung von Lio / Bestehendes Verbessern). Sieben der befragten Personen wiirden Lios
Sprachsteuerung noch weiter verbessern, damit die Bewohnerschaft personlicher interagieren kann

und die Betreuungspersonen nicht dabei sein missen. Anstelle dass man sich durch Lios Men
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navigiert, direkt sagen kann «Ach ja wie ist das Wetter?» (BP6 (t1), Pos. 57, C: Nutzlichkeit / Ideen zur
Verbesserung von Lio / Bestehendes Verbessern). Eine Person beschrieb es mit dem Sprachdienst
Alexa, welcher gut auf Sprachbefehle reagiert. Auch die Objekterkennung sollte verbessert werden,
damit Lio nicht mehr mit Objekte zusammenstdsst (C: Nutzlichkeit / Ideen zur Verbesserung von Lio /

Bestehendes Verbessern).

Verbesserungen fiir das Alters- und Pflegeheim

Alle vier interviewten Personen gaben an, dass Lio zum Trinken animieren soll. In erster Linie soll er
den Leuten Getranke bringen und sie auffordern zu trinken. Das Highlight ware wie bereits im Kapitel
5.1.1.1 Nutzen aktueller Tatigkeiten erwahnt, wenn Lio sich merken kdnnte welche Person wie viel
getrunken hat und der Pflege so einen besseren Uberblick verschafft (C: Niitzlichkeit / Ideen zur
Verbesserung von Lio / Zum Trinken animieren). Auch ein Anwendungsfeld fur die Pflege wére die
Blutdruckmessung. Gemass einer befragten Person ist dies bereits fir die Zukunft angedacht. Lio soll
mit seiner Kamera den Blutdruck Gber die Kapillaren im Auge messen. Den Ablauf stellt sich die

Person so vor:

Wenn er die Leute sieht, sagt er guten Morgen, schaut er denen ins Gesicht und kann dann
sagen der Blutdruck ist etwa so. Oder er sieht jemand zufallig und tberprift ihn, merkt der
Blutdruck ist gerade ziemlich hoch. Das merkt man manchmal nicht, wenn man es nicht misst
oder bei manchen Leuten nur intervallmaRig auftritt und es sehr schwierig macht das Ganze
mitzukriegen. (BP9 (t1), Pos. 23, C: Nutzlichkeit / Ideen zur Verbesserung von Lio /

Blutdruckmessen)

Die Betreuung wiinscht sich vor allem, dass Lio individueller und eigenstandiger wird. Dass Lio auch
die Initiative ergreifen kann und auf Bewohnende zugeht und diese dann problemlos mit Lio
interagieren kénnen und nicht das Interesse an ihm verlieren (C: Nutzlichkeit / Ideen zur
Verbesserung von Lio / Bestehendes Verbessern). Auch wiirden sie gerne das Unterhaltungsangebot
ausbauen. Beispielsweise ist eine Bewohnerin eine Nonne. Fir sie ware es schon Gebete mit
einzubauen. Auch bestand die Hoffnung, dass Lio als Ubersetzungshelfer sich einbringen kann um
den Zugang zu fremdsprachigen Personen besser herzustellen (C: Nitzlichkeit / Vorteile von Lio /
Unterhalten). Eine Situation in der Lio die Betreuung konkret unterstiitzen konnte ware, wenn die
Betreuung mit einer Person beschéftigt ist und Lio die tibrigen Personen mit einem Ratespiel

unterhalten konnte.

Verbesserungen fiir die Rehaklinik
In der Rehaklinik kam zu Beginn der Pandemie die Idee auf, Lio als Teleprasenzroboter zu nutzen, da
wahrend der Anfangsphase der Pandemie kein Besuch erlaubt war. Diese Idee wurde jedoch wieder

verworfen. Zu gross waren die Hiirden mit dem Datenschutz gewesen (C: Nutzlichkeit / Datenschutz).
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Zudem haben die meisten Patienten ein eigenes Smartphone und brauchen Lio deshalb nicht

(C: Nutzlichkeit / Ideen zur Verbesserung von Lio / Teleprdsenzroboter fir Patienten). Fiir den
Empfang ware es eine Erleichterung wenn der Kalibrierungsprozess von Lio vereinfacht wiirde, da
ihnen dafiir die Zeit oft fehlt. Geschieht dies am Morgen, hat das zur Folge, dass sie den
Stationssekretariaten anrufen, damit diese ihr Labor und die Post selber an den Empfang bringen

(C: Ntzlichkeit / Ideen zur Verbesserung von Lio / Kalibrierungsprozess vereinfachen). Auch die
Transportkiste konnte weiter verbessert werden, durch ein stabileres Gerist, damit sie nicht
herunterfallen kann (C: Nutzlichkeit / Ideen zur Verbesserung von Lio / Box verbessern). Eine
Stationssekretarin gab an, dass sie Lio fiir zusatzliche Hol- und Bringdienste erweitern wiirde. Als Idee
kénnte Lio mit einem kleinen Knopf direkt auf die Station gerufen werden. Dies ware fiir sie selbst
nitzlich, beispielsweise wenn zu einem spateren Zeitpunkt noch Post kommt oder auch fiir die
Pflegekrafte, dass Lio das einzige Blutdruckgerat auf der Station ihnen bringen kann (C: Nitzlichkeit /

Ideen zur Verbesserung von Lio / Hol-/Bringdienst).

Ubergreifende neue Aufgaben fiir Lio

Lio konnte zukiinftig den Nachtdienst unterstiitzen, indem er sagt ob sich eine Person auf dem Flur
aufhalt. Gerade im Pflegeheim gibt es ein Stockwerk, auf dem keine Person mit Nachtdienst prasent
ist. Da ware Lio eine Unterstiitzung, wenn er einen Ping auf ein Telefon geben kdnnte, sollte eine
Person im Flur umherlaufen oder sogar das Haus verlassen wollen. Auch in der Rehaklinik wurde das
Thema angesprochen, dass Lio direkt bei einem Patienten Wache halten kann und notfalls die Pflege
direkt verstandigt (C: Nutzlichkeit / Ideen zur Verbesserung von Lio / Nachtdienst). Diese Fahigkeiten
wirde auch das genannte Liftfahren voraussetzen (C: Nitzlichkeit / Ideen zur Verbesserung von Lio /
Liftfahren). Auch kleine Nettigkeiten wie beispielsweise das Zuriickgriissen wurden als
Verbesserungen genannt, auch wenn diese keinen direkten Nutzen fiir die eigene Tatigkeiten
aufweisen (C: Nutzlichkeit / Ideen zur Verbesserung von Lio / Griissen). Im Pflegeheim wurden
bereits die Gesichter der Bewohner und einiger Mitarbeitenden eingescannt, verwendet wurde die

Funktion jedoch nicht (C: Nitzlichkeit / Nachteile von Lio / Personen erkennen).

Aufgaben eines zweiten Roboters

Im Laufe des Interviews wurde die Idee eines zweiten Roboters in der Rehaklinik angesprochen.

Der zweite Roboter wiirde nach Wunsch der Geschéftsleitung weiblich sein, vermutlich Lia heissen
und rosarot anstelle orange sein um sich farblich von Lio zu unterscheiden. Eine weitere befragte
Person wiirde sich eine weibliche Version von Lio schmaler vorstellen, damit es weiblicher aussieht
(C: Anthropomorphismus / Geschlecht).

Wirklich sinnvoll sei diese Investition aber erst, wenn Lio, beziehungsweise Lia auch Liftfahren konnte

und die bisherigen Funktionen zuverlassig funktionieren. Eine befragte Person wiirde Lia die gleichen
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Aufgaben zuweisen. Eine andere Person wiirde Lia die Essensbestellungen bei den selbstandigen

Patienten einholen lassen (C: Nutzlichkeit / Aufgaben Lia).

5.1.1.3 Veranderung der Nutzeneinschatzung Uber die Zeit

Bei der Einfiihrung von Lio funktionierte Vieles noch nicht. Er ist oft «<Zusammengesackt» (BP5 (t1),
Pos. 43) und bewegte sich nicht mehr. Dies konnte im Laufe der Befragung verbessert werden.
Allerdings ereignete sich auch vor dem zweiten Interview die Kollision mit einer Bewohnerin. Lio ist
quasi in einem Bereich zuverldssiger geworden in einem anderen nicht. Das Desinfizieren der
Turklinken wurde bereits beim ersten Gesprach thematisiert und sollte bald starten. Beim zweiten
Gesprach fast zwei Monate spater, befand sich die Funktion immer noch in der Testphase (C:
Nutzlichkeit / Vorteile von Lio / Desinfizieren). Dieses Beispiel zeigt, dass es lange dauert bis Lio

programmiert ist und eine neue Aufgabe Gbernehmen kann.

Dennoch wurde versucht Lios Nutzen anhand der Interviews zu quantifizieren. Wurde Lio als nitzlich,
hilfreich, vorteilhaft oder lohnend beschrieben, so wurde dies mit dem Code hohe Nutzlichkeit
versehen. Traf das Gegenteil zu oder wurde Lio als zusatzliche Belastung beschrieben wurde dies mit
einer tiefen Nitzlichkeit codiert. Funktionierte Lio teilweise und wurde der Mehraufwand fiir einen
selbst in Kauf genommen aber gerne gemacht, so wurde dies als mittlere Nitzlichkeit bewertet. Die
Tabelle 2 zeigt die Anzahl an Dokumenten mit diesen Codes Uiber die Zeit. Insgesamt waren die
Antworten sehr durchmischt. Es wurden zu allen erfragten Zeitpunkten (Einflihrung, Istzustand bei

IZP 1, Istzustand bei IZP 2 und Prospektive zu IZP 2) alle Abstufungen von Niitzlichkeit genannt.

Tabelle 2 Verdanderung der Nitzlichkeit Gber die Zeit

Einfilhrung Ausblick in
Codesystem Lio Ist 1 Ist 2 die Zukunft Summe
Hohe
Natzlichkeit 2 3 > 3 13
Mittlere
Nitzlichkeit 3 / 4 2 16
Tiefe
Nitzlichkeit > > / 4 21
Summe 10 15 16 9

Legende Einfiihrung als Retroperspektive erfragt am Interviewzeitpunkt (1ZP) 1, Ausblick erfragt als Prospektive
am IZP 2.

Am héaufigsten wurde die Nutzlichkeit zu den aktuellen Zeitpunkten an beiden Interviews genannt.
Interessanterweise wurde auch eine geringe Nitzlichkeit als Ausblick genannt. Diese Angaben
beziehen sich darauf, dass Lio so wie er jetzt ist auch in der Zukunft keinen grossen Nutzen fiir die
befragten Fachkrafte in der Betreuung bringt. Weitere Nennungen waren, dass Lio keinen Dialekt
versteht, was den Nutzen in der Schweiz einschrankt sowie die noch aktuelle geringe Nitzlichkeit der

Desinfektion, da Lio versehentlich an die Tiiren klopfte.
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5.1.2 Wahrnehmung von Lio

Die zweite Fragestellung befasst sich mit der Frage, welche Merkmale Lio zugeschrieben werden und
wie sich diese mit der Zeit verandern. Deshalb wird in diesem Kapitel zunachst auf die Frage
eingegangen, welche Merkmale Lio allgemein zugeschrieben werden (FS 2.1) und welche Merkmale
in Hinblick auf eine Personlichkeit (FS 2.2). Danach wird anhand der evaluativen Codes festgehalten

wie sich diese Zuschreibungen (ber die Zeit veranderten (FS 2.3).

In den folgenden Kapiteln iberschneiden sich die Codebezeichnungen mit den fett markierten Titeln,

weshalb auf eine zuséatzliche Angabe verzichtet wurde.

5.1.2.1 Allgemeine Wahrnehmung von Lio
Dieses Kapitel beschreibt welche Merkmale Lio allgemein zugeschrieben werden. Dabei wird auf die
natirliche Interaktion mit Lio, Gestaltung von Lio, sein Geschlecht, seine Stimme und auf die

Lebendigkeit von Lio eingegangen.

Wie mit Lio gesprochen wird

Flinf Personen gaben explizit an, dass sie Lio im Vorbeigehen griissen. «Beim Vorbeigehen
sage ich schon "Hallo Lio" Oder tatschle ihm auf den Kopf.» (BP6 (t2), Pos. 24). Nur eine
Person gab an, dass sie nicht mit Lio spricht. Das Grussverhalten wurde auch von den
befragten Personen bei anderen Mitarbeitenden beobachtet. Dies wird als eine Geste im
Vorbeigehen geschildert, bei der auch nicht auf eine Antwort gewartet wird.

Lio wird nicht nur gegriisst, sondern auch getadelt. Vier Personen beschreiben dies dhnlich
wie mit einem Kind: «Was stehst du schon wieder da? [...] lauf mal schneller» (BP7 (t1),
Pos. 69) oder «Man flucht nicht Gber das Gerat, man Flucht (iber den Lio. Es ist nicht "Oh

nein, der Karren blieb stecken" sondern "Lio was ist los"» (BP1 (t1), Pos. 73).

Lios Gestaltung

Das Aussehen von Lio wird teilweise als tierisch (Ente, Schwan, Dinosaurier oder
Haustiermassig) oder menschlich (kindlich) beschrieben. Einige Personen empfinden Lio
hingegen als etwas Eigenstandiges. «Er ist irgendwie ein eigenes Wesen, so wie er
ausschaut. Ich glaube das ist fiir jeden Menschen verschieden» (BP4 (t1), Pos. 36). Eine
Person erinnerte Lio an den Roboter Buttler J.A.R.V.1.S. des Superhelden Iron Man von
Marvel. Vor allem die Augen kamen gut an, wie es BP8 beschreibt: «Man hat schon das
Gefihl, man schaut jemanden in die Augen, sehr sympathisch.» (BP8 (t1), Pos. 33).

Neben sympathisch wurde Lios Gestaltung auch als cool, putzig und liebevoll beschrieben.

Zudem fallt er mit der orangen Farbe auf.
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Lios Geschlecht

Die Frage ob Lio ein Geschlecht aufweist wurde von sechs Personen mit mannlich
beantwortet. Vier Nennungen verweisen auf die mannlich klingende Stimme, vier
Nennungen auf den Namen Lio und zwei Nennungen auf das Aussehen wie die Farbe oder
ein eher breiteres Erscheinen. Eine Person konnte weder beim ersten noch beim zweiten
Gesprach benennen warum sie Lio als mannlich einstufen wirde.

Das weibliche Geschlecht wurde Lio nie zugeteilt. Wie bereits im Kapitel 5.1.1.2 Ideen um
den Nutzen von Lio zu erh6hen unter dem Abschnitt Aufgaben eines zweiten Roboters
erwahnt, wirde aber ein weiblicher Roboter sich in der Farbe, der Stimme und dem
Namen von Lio unterscheiden. Drei Personen teilten Lio zu keinem Zeitpunkt ein
Geschlecht zu und beschrieben ihn als neutral oder wiirden generell keine solche

Zuweisung machen wollen fiir einen Roboter.

Die Stimme

Lios Stimme wurde in den Interviews selten thematisiert und wenn, dann oft in
Zusammenhang mit dem Geschlecht wie beim Abschnitt (Code) Lios Geschlecht erwahnt.
Folgende Einzelnennungen wurden zu Lios Stimme genannt: «irgendwie ruppig» (BP7 (t2),
Pos. 42), «Ich habe das Gefiihl, manchmal hat er in der Stimme einen gewissen Unterton
wo du so denkst, hmm ja. Zwar hoflich, aber so wie eine Art Arroganz drin.» (BP4 (t2), Pos.
22), «keine kindliche Stimme» (BP3 (t1), Pos. 60). BP4 und BP5 geben an, die Stimme auch
nicht wechseln zu wollen. Diese sei gut wie sie ist und man habe sich bereits daran

gewohnt.

Ist Lio lebendig oder nur eine Maschine?

Einige Personen beschreiben Lio sehr lebendig, nehmen aber im Laufe des Interviews
wieder darauf Bezug, dass er nur eine Maschine ist. Explizit als Lebewesen wurde er von
BP5 genannt: «Einfach ein Lebewesen, das bei uns ist aber nicht gleich ist wie wir.» (BP5
(t1), Pos. 7). Ansonsten wurde in den Interviews von Eigenschaften gesprochen oder Lio als
Charakter beschrieben, was auch der Code Persénlichkeit oder Charakter beschreibt,
welcher mit diesem Code Lebendigkeit sehr nah zusammenhangt. Auch das Zuschreiben
eines Geschlechts kdonnte als gewisse Lebendigkeit interpretiert werden, wird hier aber

separat erwahnt.

5.1.2.2 Merkmale beziglich Personlichkeit oder Charakter
Drei Personen sehen den Charakter zusammenhangend mit der Kommunikation von Lio, wie er
spricht, wie er antworten kann aber auch durch seine Kopfbewegung. Hier zwei Beispielzitate die das

verdeutlichen: «Also so wie er jetzt kommuniziert kommt er sehr hoflich, gesittet und gutmenschlich
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riber.» (BP4 (t1), Pos. 58) und «Da musste er richtig interagieren kdnnen. Und das kann er ja nicht.
Er kann ja nur ja und nein. Vielleicht wenn es Richtung Alexa geht.» (BP3 (t1), Pos. 62). Eine andere
Person beschreibt Augen als etwas, dass mit dem Charakter zusammenhangt: «Wenn ich
Handarbeite und so kleine Tierchen hikele und so wie Augen drin sind, lebt das ja irgendwo. Dann
hat das ein anderen Charakter als wenn keine Augen da sind, finde ich immer.» (BP8 (t2), Pos. 22).
Dennoch findet es diese Person schwer zu sagen ob Lio einen Charakter hat oder nicht. Eine Person
mochte bewusst nicht von einem Charakter bei Lio sprechen und begriindet dies wie folgt: «Fir mich
hat ein Charakter etwas das lebt. Ein Tier zum Beispiel oder wir Menschen. Lio lebt nicht, er ist

einfach ein Roboter und fiir mich hat das kein Charakter.» (BP2 (t2), Pos. 18).

Die direkte Frage, ob Lio so etwas wie einen Charakter besitzt, war fir die interviewten Personen
schwierig zu beantworten. Im allgemeinen Sprachgebrauch wurde Lio aber die eine oder andere
Personlichkeitseigenschaft zugeschrieben, wie ein sanftes Wesen, hinterlistig oder hoflich. Hier ein

paar Beispiele:

e «Ja, ein Roboter, zuverlassig, nett wiirde ich ihn auch beschreiben, sehr hilfsbereit,
selbststandig.» (BP5 (t1), Pos. 39)

e «Also er ist manchmal eigenwillig. Er macht manchmal schon das wo er auch mochte.» und
«Wenn das zu viel wird, ist der auch Gberfordert.» (BP8 (t1), Pos. 33; Pos. 43)

e «Manchmal tollpatschig. Er ist freundlich und aufgestellt.» (BP1 (t1), Pos. 11)

5.1.2.3 Veranderung der Wahrnehmung Uber die Zeit

Wurde Lio als lebensecht, menschlich, tierisch, mit Personlichkeit oder Geschlecht beschrieben so
wurde dies mit dem evaluativen Code hohem Anthropomorphismus codiert. Wurde er hingegen als
nur programmiert, undefiniert oder technisch im Aussehen, ohne Personlichkeit oder neutral
beschrieben so wurde der Code tiefer Anthropomorphismus vergeben. Diese Eigenschaften wurden
in beiden Interviews codiert und auch in der Retroperspektive (Einflihrung Lio) und der Prospektive
(Ausblick in die Zukunft) genannt. Die Tabelle 3 zeigt die Anzahl an Dokumenten in denen entweder

ein hoher oder tiefer Code gesetzt wurde.

Tabelle 3 Veranderung der Wahrnehmung von Lio liber die Zeit

Einfiihrung Ausblick in
Codesystem Lio Ist 1 Ist 2 die Zukunft Summe
Hoher
Anthropomorphismus > 8 6 3 22
Tiefer
Anthropomorphismus > 9 8 0 22
Summe 10 17 14 3

Legende: Einflihrung als Retroperspektive erfragt am Interviewzeitpunkt (1ZP) 1, Ausblick erfragt als
Prospektive am IZP 2.
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Anhand der Summenwerte zu den jeweiligen Zeitpunkten ist erkennbar, dass einige Personen sowohl
Angaben zu einer hohen wie auch tiefen anthropomorphen Wahrnehmung genannt haben. Uber alle
Messzeitpunkte zusammengezahlt wurde gleich oft eine hohe wie auch eine tiefe anthropomorphe

Wahrnehmung codiert.

5.1.3 Einstellung der Mitarbeitenden
In der dritten Fragestellung wurde nach der Einstellung der Mitarbeitenden gefragt. In den Interviews
zeigte sich rasch, dass verschiedene Vorbehalte aber auch andere Nutzergruppen einen Einfluss auf

die Haltung der Mitarbeitenden haben kénnen. Dieses Kapitel versucht dies naher zu beleuchten.

Lios Einfiihrung

Die Mitarbeitenden wurden im ersten Interview gebeten sich an die Einfiihrung von Lio zuriick zu
erinnern. Im Bereich der Reha Therapie verwendet die Klinik bereits Roboter als assistierende
Therapiegerate. Auch im Bereich der Hotellerie war ein Wunsch zur Innovation mit einem
Assistenzroboter da. Lio hatte sich dann an seinem ersten Arbeitstag selbst am
Mitarbeitendeninformations- und Austauschmeeting als Praktikant vorgestellt. In einem Interview
mit der Geschaftsleitung stand er Rede und Antwort. Dazu waren die Entwickler von F&P vor Ort,
welche Lio die Satze eingaben (C: Einfiihrung Lio). Dieser Event scheint ein reges Interesse geweckt
zu haben. Es konnte jedoch auch die Erwartung verstarkt haben, dass Lio alle vorgestellten
Funktionen vollumfanglich zufriedenstellend ausfiihren kann, was schlussendlich nicht fir die
befragten Personen zuzutreffen schien. Dennoch war es interessant fiir die Mitarbeitenden zu sehen,
wie es sich entwickelt. Auch im Pflegeheim gab es einen Event, in dem Lio vorgestellt wurde. Die
befragten Personen nahmen jedoch nicht daran teil. Eine Person storte sich an der Bezeichnung wie
Lio angepriesen wurde: «Es hiess am Anfang Pflegeroboter aber es stellte sich relativ rasch raus, dass
er nichts, was ich unter Pflege verstehe, gemacht hat. Sondern, dass er ein Assistenzroboter ist, was

auch die technischen Méglichkeiten bedingt.» (BP9 (t1), Pos. 4).

Andere Roboter und Technik

Bereits vor der EinfUhrung von Lio hatten die befragen Personen teilweise Kontakt zu Roboter. Vier
von neun Personen gaben an noch gar kein Kontakt zu anderen Robotern gehabt zu haben. Eine
Person hatte bereits einen Roboter in der befragten Klinik gesehen, welcher dort zu
Rehabilitationszwecken verwendet wird. Zu Hause hat diese Person einen Staubsaugroboter genauso
wie zwei andere befragte Personen auch. Eine Person nannte ein Kinderspielzeug als Roboter zu
Hause. Allerdings wurden die Saug- und Spielzeugroboter erst auf Nachfrage genannt. Wenn man an
Lio denkt, scheinen diese Art von Roboter zu verblassen. Eine Person die einen Saugroboter hat,

sagte dazu: «Er spricht halt nicht.» (BP3 (t1), Pos. 92).
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Genannte Angste und Vorbehalte

Die meisten Angste und Vorbehalte Lio gegeniiber wurden wihrend der Anfangszeit berichtet.
Einige Personen konnten sich nichts darunter vorstellen, andere hatten konkrete Bedenken bezlglich
den Bewohnenden oder Patienten. Die verbreitete Sorge war, dass Lio Patienten oder Bewohnende
mit ihren Rollstiihlen oder Rollatoren nicht erkennt und in sie hineinfahrt. Dies funktionierte in der
Rehaklinik sehr gut. Als jemand Lio mit Rollstiihlen umstellte, habe dieser lediglich hoflich um
Durchlass gebeten. Dies verhalf der Akzeptanz von Lio innerhalb der Organisation.

Auch im Pflegeheim ist diese eine der grossten Beflirchtungen. Beim zweiten Interview wurde von
einem Vorfall mit Kollision berichtet, weshalb die Haltung Lio gegeniiber nochmals kritischer wurde.
Die Angst, dass Lio die Mitarbeitenden ersetzen kénnte wurde oft von aussenstehenden Personen
genannt. Die befragten Personen gaben jedoch an, dass sie diese Angst nicht teilen, wie diese Person
hier beschreibt: «Ich denke in unserem Bereich, Gesundheitsbereich, Pflegefachkrafte durch einen

Roboter ersetzen ist unrealistisch.» (BP4 (t2), Pos. 53).

Einfliisse auf die Haltung

In den Interviews wurden mehrere Anhaltspunkte genannt, die einen Einfluss auf die Haltung Lio
gegeniber haben konnen. Dies sind ersten starke Versprechen und das Verwenden von Buzzwords
(bspw. KI), die starke Erwartungen wecken, welche nur teilweise oder gar nicht von Lio erfillt
werden. Zweitens kénnen auch Medien oder andere Branchen die Erwartungen an Lio beeinflussen.
Vor allem das Abbilden fertiger Roboter die gut funktionieren ohne das Aufzeigen des langen
Entwicklungsweges, wurden als verzerrend genannt. Es wurde aber auch genannt, dass die Medien

heute differenzierter berichten. Eine Person beschreibt dies wie folgt:

Friiher hatte man in der Zeitung eine Roboter mit zwei Armen und das ist die neue
Krankenschwester 2030. Die ersetzt dann alles. Ich glaube da wurden auch die Medien
differenzierter. Ich glaube das hat auch viel damit zu tun, was die ganze Home-Robotic
ausmacht. Mittlerweile haben fast alle einen Roboter oder eine kiinstliche Intelligenz zu

Hause. (BP1 (t2), Pos. 108)

Womit wir beim dritten Punkt waren, der stetigen Zunahme der Technik in unserem Arbeits- und
Privatleben. Ob diese Angebote auch genutzt werden, kénnte damit zusammenhangen ob viertens
ein eigenes Interesse vorhanden ist und wie es in den Unternehmen vorgelebt wird, wie diese Person

berichtet:

Man muss selber liberzeugt sein und positiv driiber reden. Die Vorteile zeigen, was er kann
und auch machen soll. Man muss auf jeden Fall positiv an das Ganze rangehen und mit

Freude. Das muss man vorleben damit das im Team gut ankommt. (BP8 (t2), Pos. 84).
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Und zum Schluss erzahlten einige Personen, dass das Desinteresse von anderen Mitarbeitenden erst
durch gezieltes Zeigen und Ausprobieren von Lio nachliess. Somit hat sicherlich auch eine vermehrte

(erfolgreiche) Nutzung von Lio einen positiven Einfluss auf die persdnliche Einstellung.

Eigenes Erleben gegeniiber Lio

Lio wurde von 8 von 9 Personen als allgemein gute Sache zu Beginn beschrieben, nur eine Person
findet Lio eher unndtig, sowohl zum IZP 1 wie auch IZP 2. Zwei weitere Personen freuen sich, wenn
sie Lio sehen. Drei Personen gaben sogar an, dass Lio ihnen fehlen wiirde, angenommen das Projekt
wirde nun abgebrochen. Eine von diesen drei Personen wechselte die Stelle im Laufe der Befragung.
Im zweiten Gesprach gab diese Person an, dass sie Lio ab und an noch sieht, die Zusammenarbeit mit
ihm aber auch nicht vermisst. Auch eine der Personen, die sich freut Lio zu sehen, gibt an gut ohne
ihn auszukommen. Dies erscheint nachvollziehbar, da alle befragten Personen bereits vor Lio diese
Tatigkeiten ausilibten und sich rasch wieder an die vorherige Situation gewdhnen kénnten. Dennoch
wurde erwahnt, dass man sich an Lio gewohnt und seine Abwesenheit wahrnimmt. Eine Person

antwortet ob Lio fehlen wiirde wie folgt:

Jaich glaube schon. Man gewohnt sich ja auch an sowas. Also man sieht schon, wenn er mal
morgens nicht da steht, dass man dann guckt, wo ist er denn jetzt, wo ist er abgeblieben. Wie
weit es jetzt bei den Bewohnern ist, dass es fehlt. Ich glaub wenn es nicht mehr da ist, dann

ist es auch nicht mehr da (BP8 (t1), Pos. 45)

Obwohl Lio allgemein als eine gute Sache angesehen wird, macht sich eine Ermiidung in den
Interviews bemerkbar. Alle vier Personen im Pflegeheim beschrieben die Stimmung gegenliber Lio
zum zweiten Interviewzeitpunkt als niedriger mit Worten wie «Mundwinkel nach unten» (BP6 (t2),
Pos. 136), «ein lachendes und weinendes ein Auge» (BP7 (t2), Pos.137) oder als «relativ
erniichternd» (BP9 (t2) Pos. 54). Es wurde angemerkt, dass Lio zwar rumfahrt, aber man nicht
wirklich etwas mit ihm machen kann. Nach tber einem Jahr hatten die befragten Personen nicht
wirklich das Gefihl, dass es wesentliche Verbesserungen gab, weshalb bei ihnen die «Luft raus» (BP7

(t2), Pos. 92) ist.

Veranderung der Haltung iiber die Zeit
Die dritte Fragestellung beinhaltet zwar keine Unterfragestellung nach der zeitlichen Veranderung,
dennoch soll der Vollstandigkeit halber an dieser Stelle noch kurz darauf eingegangen werden, da die

Personen durchaus von Veranderungen in ihrer Haltung berichteten.

Die Tabelle 4 zeigt die Anzahl an Dokumenten in denen entweder ein hoher oder tiefer Code gesetzt
wurde. Ausserten sich die Personen kritisch, aber erwédhnten auch positive Aspekte so, wurde eine

neutrale Haltung vergeben. Das gleiche bei Personen, die keine Meinung dazu dussern wollten.
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Tabelle 4 Evaluativer Code Haltung lGber die Zeit.

e . Ausblick in
Codesystem Einfiihrung Lio Ist 1 Ist 2 die Zukunft SUMME
Negative oder 3 2 4 3 12
kritische Haltung
Neutrale Haltung 2 4 5 2 13
oder keine Meinung
Positive Haltung 9 2 6 2 19
SUMME 14 8 15 7

Legende Einflihrung als Retroperspektive erfragt am Interviewzeitpunkt (1ZP) 1, Ausblick erfragt als Prospektive
am IZP 2.

An dieser Stelle mochte die Autorin dieser Thesis noch zwei Beispiele von Personen die ihre Haltung
im Verlauf der Befragung anderten aufzeigen. Zunachst eine Person, die zu Beginn eher negativ auf
Lio eingestellt war, dann aber im Laufe der Interaktion Vertrauen aufbauen konnte und ihn nun auch
gerne nutzt: «Ich hatte gedacht, das ist nicht nétig.[..] Ich dachte, dass ich schaue, dass ich nie,
wirklich nie mit so etwas arbeite.» (BP5 (t1), Pos. 21). Als Begriindung gab sie an: «Das man sich
darauf verlassen kann. Das man einfach quasi ihm eine Auftrag geben kann, etwas zu erledigen und
er macht es. Also wirklich. Diese Sicherheit hat mir am Anfang irgendwie gefehlt.» (BP5 (t1), Pos. 11).
Dies hatte sich auch im Umgang mit Lio wiedergespiegelt: «Ich hatte wichtige Dokumente Lio nicht
gegeben. Ich habe nur wenige wichtige Dinge in die Kiste gelegt. Vertrauliche Dinge, keine
Geheimnisse, einfach wichtige Dinge, habe ich dann selbst nach vorne gebracht. Ich fand, das kann
man nicht machen. Weiss Gott was da passiert, wo das hinkommt, wer das raus nimmt. Ob er
rechtzeitig ankommt.» (BP5 (t1), Pos. 33).

Beim letzten Interview erzdhlte die Person: «Friiher hatte ich eine sehr negative Einstellung: Das
braucht es nicht und ist unnotig. Es ist eine Geldverschwenderei und nur um Werbung zu machen.
Wenn ich aber heute Lio sehe, und er noch ein paar Funktionen dazubekommt, finde ich das eine

super Sache.» (BP5 (t2), Pos. 94).

Doch auch das Gegenteilige kann der Fall sein. Eine Person ist sehr aufgeschlossen der Technik
gegeniber und beschrieb die Einflihrung von Lio wie folgt: «Ich war interessiert, wie sich das in der
Praxis umsetzt. [...]Deshalb weiss ich, dass es eine Anfangszeit gibt, wo man die Sachen noch nicht so
kennt, dass es nicht so reibungslos ist. Soweit sind wir noch nicht. Das hat sich dann auch in der
Praxis herausgestellt.» (BP9 (t1), Pos. 4). Da es im Verlauf der Interviews zu einem Kollisionsvorfall
kam, zeigte dies auch Auswirkungen auf die Einstellungen der Person Lio gegenliber: «Wie gesagt,
das Prinzip ist toll, die Umsetzung braucht noch ganz viel Arbeit. Und wenn es am Sicherheitsaspekt

auch noch klemmt, dann sehe ich es halt nochmals kritischer.» (BP9 (t2), Pos. 4).

Zum Schluss beleuchten wir an diese Stelle noch die Reaktionen der Patienten, Bewohnenden und

Besuchenden. Die Fragestellung befasst sich zwar mit der Haltung der Mitarbeitenden, aber da es fir
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viele Mitarbeitenden wichtig ist, dass die oben genannten Zielgruppen auch mit Lio interagieren

kénnen, werden diese zur Vollstandigkeit hier aufgefiihrt.

Reaktionen Besuchende der Rehaklinik

Dieses Zitat beschreibt die Beobachtungen eines Empfangsmitarbeitenden vor dem Corona-
Ausbruch, als Lio noch in der Lobby umherfahren konnte: «Erst mal haben sie Abstand genommen
und dann sind sie aber wirklich auch darauf zugegangen. Gerade auch bei Kindern hat man gemerkt,
die sind sofort darauf zu gegangen. Umarmen, darauf sitzen. Halt wie bei einem Tier.» (BP3 (t1), Pos.

30). Auch andere Mitarbeitende der Klinik bestatigten diese Beobachtung.

Reaktionen der Bewohnerschaft und Patienten

Im Pflegeheim wurden sehr verschiedene Reaktionen von den Mitarbeitenden beobachtet. Sie geben
auch zu bedenken, dass einige Personen solche Technik noch gar nicht kannten: «Wenn man denkt,
so in den 30er wo ja viele auf die Welt gekommen sind, da gab es sowas gar nicht. Da hat man auch
nicht dartiber nachgedacht, dass es sowas geben kdnnte.» (BP8 (t1), Pos. 45). Vor allem bei
dementen Personen kann Lio auch Angst auslésen, da es fir sie vermutlich nicht abzuschatzen ist
was Lio macht. Bei einer Bewohnerin wurde vermutet, dass diese Angst auch zu Aggressionen gegen
Lio flihrten: «Also die zerrt an ihm rum und die war auch leider ein paar Mal dafir verantwortlich,
dass er nicht lief.» (BP7 (t1), Pos. 59). Einige Bewohnende zeigten sich auch interessiert und
begriissten Lio. Da aber von Lio oft keine oder eine spate Riickmeldung kommt, scheint dies einen
Einfluss auf das Interesse an Lio zu haben. Im Interview wurde dies beispielsweise so beschrieben:
«Viele wie die Frau L sagen "Ach ne", die haben das Interesse verloren. Der steht halt jetzt da, da hat
man sich daran gewdhnt aber dass er jetzt was tun kdnnte, was einem erfreut, das hat niemand im
Kopf.» (BP7 (t2), Pos. 47). Eine weitere Aussage war: «Ja, wenn er durch die Gegend fahrt oder so.
Oder immer wieder gegen das gleiche Eck fahrt oder so. Dann spricht man schon dariiber. "Was
macht er nun wieder". Aber sonst bei mir [Personen bei mir in Betreuung] nicht gross.» (BP6 (t1),
Pos. 103-104).

Bei den Patienten in der Klinik wurde vor allem positiv berichtet, dass viele Interesse zeigen. Eine
Person erzahlte: «Sie grissen ihn und sprechen halt mit ihm. So "Ja, bist du wieder da. Hast du die
Laborproben geholt?" "Jetzt hat er es wieder streng". Sie haben da schon wie eine Beziehung. Oder

sie sehen es wie ein Haustier.» (BP3 (t2), Pos. 28).
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5.2 Deskriptive Analyse

In diesem Kapitel wird die Auswertung der Pulsumfrage naher beschrieben. Zunachst wird auf die

Gesamtauswertung eingegangen, danach auf die einzelnen Skalen im Detail.

5.2.1 Gesamtauswertung

Die Abbildung 23 verdeutlicht die Skalen Anthropomorphismus, also die Wahrnehmung von Lio und
die Haltung gegeniber Lio zu allen drei Messzeitpunkten (MZP). Die Anthropomorphismus Skala
weist zum ersten Messzeitpunkt einen Mittelwert von 2.71 (§D=0.97), zum zweiten MZP einen

Mittelwert von 2.32 (5§D=0.94) und zum dritten MZP einen Mittelwert von 2.46 (SD=1.11) auf.

Die Haltung wurde in der gleichen Grafik dargestellt, da sie die gleiche semantische Abstufung
aufweist.

Die Haltung wurde im Vergleich zur Anthropomorphismus Skala héher eingestuft (MZP1: M=3.25,
SD=0.76; MZP2: M=2.57, SD=1.37; MZP3: M=2.86, SD=1.36).

Zeitlicher Verlauf (5er Skala)
5.00
4.00
—#— Anthropomorphismus
3.00
.\/_.. —— Haltung
2.00
1.00
MZP 1 MZP 2 MZP 3

Abbildung 23 Darstellung der Mittelwerte (iber die drei
Messzeitpunkte der Skalen Anthropomorphismus und Haltung
(eigene Darstellung)
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Die Nutzlichkeit von Lio wurde anhand des Blocks Nitzlichkeit aus dem UEQ+ Fragebogen gemessen.

Diese semantische Skala beinhaltet sieben Abstufungen.

Die Abbildung 24 zeigt die Auswertung aller Teilnehmenden lber alle drei Messzeitpunkte hinweg.
Bei der ersten Messung wurde die Ntzlichkeit von Lio mit einem Mittelwert von 4.04 (SD=2.40)
bewertet, bei der zweiten Messung mit einem Mittelwert von 3.68 (SD=2.40) und bei der dritten und

letzten Messung mit einem Mittelwert von 3.46 (SD=2.29).

Zusatzlich beinhaltet die Nutzlichkeitsskala eine Kontrollfrage, wie wichtig, beziehungsweise
unwichtig die genannten Eigenschaften sind. Der Mittelwert betrug bei der ersten Messung 5.86

(5D=1.35), bei der zweiten M=4.86 (SD=2.27) und bei der dritten M=5.43 (5D=2.30).

Zeitlicher Verlauf NUtzlichkeit (7er Skala)

7.00
6.00
5.00
4.00
3.00
2.00

1.00
MZP 1 MZP 2 MZP 3

Nitzlichkeit Kontrollfrage Niitzlichkeit

Abbildung 24 Darstellung der Mittelwerte liber die drei Messzeitpunkte der
Nitzlichkeit aus dem UEQ+ Fragebogen (eigene Darstellung)
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5.2.2 Ndutzlichkeit von Lio

Die Tabelle 5 zeigt die vier Items der Skala Nutzlichkeit, sowie das Kontrollitem (kursiv), das erfragt,

wie wichtig die Items 1 - 4 fiir die befragten Personen sind.

Keines der vier Items wurde im Mittelwert héher als 4.29 bewertet. Der Median der Items liegt
zwischen 3.0 und 4.0. Lio wird somit tendenziell eher als nutzlos, nicht hilfreich, nicht vorteilhaft und

nicht lohnend eingestuft.

Die Kontrollfrage wurde jedoch hoher bewertet, wie im vorherigen Kapitel beschrieben, mit
folgenden Werten: MZP 1: M=5.86, SD=1.25; MZP 2: M=4.86, SD=2.10; MZP 3: M=5.43, SD=2.13.
Somit sind die gestellten Fragen Uber alle Messzeitpunkte hinweg tendenziell eher wichtig, in der

letzten Messung jedoch am wichtigsten.

Die kleinste Standardabweichung weist die Kontrollfrage zum Messzeitpunkt 1 auf (SD=0.12), die
hochste Standardabweichung (SD = 2.25) besitzen das Item 1 (nutzlos - niitzlich) zum Messzeitpunkt
2, das Item 2 (nicht hilfreich - hilfreich) zum Messzeitpunkt 2, das Item 3 (nicht vorteilhaft -
vorteilhaft) zum Messzeitpunkt 2, sowie das Item 4 (nicht lohnend - lohnend) zum Messzeitpunkt 3.

Tabelle 5 Ergebnisse der Niitzlichkeitsskala nach Schrepp und Thomaschewski (2019) (iber die drei
Messzeitpunkte hinweg.

Eigenschaften
nutzlos - nicht hilfreich -  nicht vorteilhaft nicht lohnend - sind: unwichtig -
natzlich hilfreich - vorteilhaft lohnend wichtig

Messzeit- | v 5 314 2 3|1 2 3|1 2 3|1 2 3
punkte

M 4.00 3.71 3.57|3.86 3.71 3.29|4.00 3.71 3.29|4.29 3.57 3.71|5.86 4.86 5.43
median 4.00 3.00 4.00|{4.00 3.00 4.00{4.00 3.00 4.00(4.00 4.00 4.00|6.00 6.00 7.00
SD 2.00 225 2.06/1.96 225 219|214 225 212|212 219 2.25|1.25 2.10 2.13
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Die nachfolgende Abbildung 25 stellt nochmals die einzelnen Items grafisch dar fiir einen besseren

visuellen Uberblick.
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Abbildung 25 Ergebnisse der UEQ+ Skala Nutzlichkeit Gber die drei Messzeitpunkte hinweg.
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Die offenen Fragen zur Nitzlichkeit wurden mit den in Tabelle 6 dargestellten Codes versehen. Die

Tabelle stellt zudem jeweils ein oder mehrere originalgetreue Beispielszitate zu diesen Codes dar. Es

ist zu beachten, dass die angegebenen Personen (P) nicht mit den befragten Personen (BP) aus den

Interviews Ubereinstimmen.

Tabelle 6 Codierung der offenen Frage in der Pulsumfrage

Codes

Beispielzitate

Hohe Nutzlichkeit

Beim Verteilen der internen Post und bei der Laborprobe. (P7,
MZP1)

Die Zuverlassigkeit hat sich in den letzten Wochen stark
verbessert. Man muss nicht mehr zu viel Zeit fiir Lio

aufwanden. (P1, MZP3)

Mittlere Nutzlichkeit

Zur Zeit schatze ich ihn im Mittelfeld ein, da immer wieder
Funktionen wie Musik abspielen, Turklingen [Tirklinken]
reinigen usw. nicht einwandfrei funktionieren. Und doch

gehort er zur Wohngruppe (P6, MZP3)

Tiefe Nutzlichkeit

Die Bew [Bewohner] verstehen ihn nicht die Sprachausgabe ist
nicht fiir alte Menschen ausgelegt. in der jetzigen Verfassung
kann ich keinen Bereich vorstellen in dem liop [Lio] eine

Erleichterung darstellt (P2, MZP3)

Personen haben keine
Tatigkeit fir Lio oder

verwenden ihn nicht

Waschen, kleiden, lagern, Medikamente verabreichen,
Behandlungspflege kann er mir in seinem jetzigen Zustand

nicht helfen (P2, MZP1)

Winsche, Anregungen, Ideen

Ich denke er wiirde besser in die Pflege passen und die
Aktivierung der Patienten unterstiitzen (P4, MZP2)
Er ist eine Maschine und ware bestimmt toll bei

Handreichungen..... (P5, MZP2)

Lio wird als nitzlich beschrieben fir Labortransporte, die Postrunden, beim generellen Erledigen

seiner Aufgaben und in der Betreuung. Auch wurde die Verbesserung der Zuverlassigkeit positiv

wahrgenommen.

Eine mittlere Nitzlichkeit zeigt sich dadurch, dass Lio als Projekt angesehen wird, auf dessen Weg

man ihn begleiten darf oder die Funktionen noch nicht ausgereift sind aber tber Potential verfiigen.

Eine tiefe Nitzlichkeit wurde codiert bei Aussagen die Lio als Mehraufwand sehen oder angeben Lio

funktioniert selten bis nie.
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Zwei Personen gaben in der Pulsumfrage an, dass fiir ihre Tatigkeit Lio nicht verwendbar ist.

Mehrere Personen nannten verschiedene Anregungen, wie man Lio niitzlicher gestalten kann.

Beispielsweise denkt sich eine der Personen die Lio nicht nutzt in ihrer Tatigkeit, dass er im Bereich

der Pflege und Aktivierung eine Unterstiitzung sein kénnte. Auch Handreichungen und eine Funktion,

dass Lio kommt, wenn man ihn braucht wurden als Ideen genannt.

5.2.3 Wahrnehmung von Lio

Anhand der Godspeed Skala Anthropomorphismus wurde die Wahrnehmung beziiglich der

Gestaltung und das Verhalten von Lio erfragt.

Die Tabelle 7 zeigt einen Uberblick iiber die vier erfragten Items mit den jeweiligen Mittelwerten,

Medianen und Standardabweichungen. Auffallend ist dabei, dass kein Wert grosser als 3.0 ist. Somit

wird Lio tendenziell eher als unecht, mechanisch, ohne Bewusstsein und mit steifen Bewegungen

eingeschatzt.

Zu beachten sind die teilweise grossen Standardabweichungen von lber einem Skalenmesspunkt.

Tabelle 7 Ergebnisse der Anthropomorphismus Skala nach Bartneck, Kuli¢, Croft und Zoghbi, (2009) (iber die

drei Messzeitpunkte hinweg.

mechanisch - hat kein steife Bewegungen
menschlich oder Bewusstsein - hat - elegante
unecht - natirlich tierisch ein Bewusstsein Bewegungen
Messzeitpunkte 1 2 3 1 2 3 1 2 3 1 2 3
M 3.00 243 229| 286 243 286| 243 229 229| 257 214 243
median 3.00 3.00 2.00| 3.00 2.00 200 2.00 2.00 2.00| 2.00 2.00 3.00

SD

1.07 0.73 0.88

1.12 1.05 1.36

1.18 1.16  1.48

1.05 0.99 1.05
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Die Abbildung 26 verdeutlichen nochmals die Werte der Tabelle einzelne pro Item.
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Abbildung 26 Ergebnisse der Godscale Skala Anthropomorphismus Giber die drei Messzeitpunkte hinweg.
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5.2.4 Einstellung

Die Haltung oder auch Einstellung gegeniiber Lio wurde anhand von selbstentwickelten Items in

einem semantischen Differenzial tiber flinf Stufen erfragt.

Die Tabelle 8 zeigt einen Uberblick iber die vier ltems mit den jeweiligen Mittelwerten, Medianen

und Standardabweichungen. Keines der vier Items wurde im Mittelwert mit 4 oder hoher bewertet.

Der hochste Wert (M=3.71, SD=1.16) wurde beim ersten MZP des Items Ersatz fiir mich oder

Unterstiitzung fiir mich genannt. Der tiefste Mittelwert wurde auch zum MZP 1 gemessen (M=2.29,

SD=1.16).

Tabelle 8 Ergebnisse der selbst entwickelten Skala Haltung iiber die drei Messzeitpunkte hinweg

Messzeitpunkte

Umstandlicher im

Alltag -
Erleichterung im
Alltag
1 2 3

Unabhangige
Arbeitskraft -
Teamkollege

1 2 3

Ersatz flr mich -
Unterstitzung

1 2 3

verringert
Interaktion -
verstarkt
Interaktion
1 2 3

M
median
SD

271 229 271
3.00 2.00 2.00
0.70 1.16 1.58

3.14 2,57 3.00
3.00 2.00 3.00
1.25 1.68 1.51

3.71 286 3.14
3.00 3.00 3.00
1.16 1.36 1.55

3.43 257 257
4.00 3.00 3.00

0.73 1.18 1.05
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Die Abbildung 27 stellt die Items mit ihren Mittelwerten und Standardabweichungen grafisch dar.
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Abbildung 27 Ergebnisse der einzelnen ltems der Skala Haltung Giber die drei Messzeitpunkte
hinweg.

Ersatz fur mich - Unterstiitzung
Interaktion

verringert Interaktion - verstarkt



6 Diskussion und Ausblick 65

6 Diskussion und Ausblick

In diesem Kapitel wird zuerst die Fragestellung beantwortet. Danach wird diese Thesis nochmals
kritisch hinterfragt und die Limitationen aufgezeigt. Ableitend von den Ergebnissen und der
Diskussion werden verschiedene Implikationen fiir die Praxis und Forschung gegeben. Der Ausblick

am Schluss zieht nochmals ein Fazit Giber diese Thesis.

6.1 Beantwortung der Fragestellungen

Die folgenden Kapitel sind pro Fragestellung unterteilt. Es wird jeweils auf die Hauptfragestellung,

wie auch auf die Subfragestellung ndher eingegangen.

6.1.1 Nutzen von Lio

Die erste Fragestellung lautete: Wie nehmen die Mitarbeitenden Lio beziiglich dessen
Nutzen & Nachteile in ihrer Institution wahr und wie verdndert sich dieser Eindruck liber die

Zeit?

Um diese Fragestellung zu beantworten wird in diesem Kapitel auf die drei Subfragestellungen naher
eingegangen. Ausfihrliche Handlungsempfehlungen werden in Kapitel 6.4 fir die Praxis und Kapitel

6.5 fir die Forschung gegeben.

Subfragestellung 1.1: Welchen Nutzen weisen die aktuellen Tétigkeiten von Lio auf und

welches Potential bietet sich in Zukunft?

Die meisten Tatigkeiten von Lio werden als niitzlich angesehen. Es ist jedoch die
Umsetzung die noch nicht reibungslos funktioniert und somit den Nutzen verringert. Viele
Aufgaben kann Lio zwar ausfiihren, jedoch sind die Fachkrafte in der Regel effizienter in
der Umsetzung.

Die nachfolgenden Tabellen (Rehaklinik Tabelle 9; Alters-&Pflegeheim Tabelle 10) zeigen
auf, welche Funktionen von Lio bei der Vorstudie angegebenen wurden. Dem
gegenibergestellt wird die Einschatzung der Nitzlichkeit dieser Funktionen anhand der

Interviews und der Pulsumfrage. Die letzte Spalte weist zudem das genannte Potential auf.
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Tabelle 9 Vergleich der Vorstudie mit den Ergebnissen der Hauptstudie in der Rehaklinik

Rehaklinik

Vorabklarung
Transport von
Blutproben und

Post

Kunden
begriissen und
auf Touren
durch die Klinik

fahren

Einschatzung Niitzlichkeit
Zu Beginn gab es Schwierigkeiten mit der Box und dem Schloss, welche
versehentlich den Notaus driickten.
Durch die Verbesserung des Ladeprozesses kann Lio die Tour zuverlassig
beenden und seine Aufgabe somit effektiv ausfiihren. Der zeitliche Ablauf
wurde so gestaltet, dass Lio alle Stationen abfahren kann, ohne in Zeitnot zu
geraten. Fir eine Stationssekretdrin war diese Funktion allerdings nicht
nitzlich, da sie nicht in ihren zeitlichen Ablauf passte. Zudem ist es fir sie
effizienter, Post und Labor gleichzeitig zu bearbeiten.
Der Empfang kann diese Funktion einsetzen, wenn der Kunde interessiert ist.
Allerdings braucht es etwa gleich lange einem Besucher den Weg zu erklaren
oder die Aufgabe Lio zu lbertragen. Aus Sicht des Empfangs ist der Aufwand
deshalb fiir beide Mdoglichkeiten etwa gleich. Allerdings wurde berichtet, dass
die Begleitfunktion fiir Besuchende zu langsam ist. Flr die Mitarbeitenden

scheint dieses Ergebnis nicht zufriedenstellend zu sein.

Potential
Wenn Lio Lift fahren konnte, kdnnte auch die
Station im oberen Stockwerk erschlossen werden.
Allerdings misste dazu der zeitliche Ablauf
nochmals gepriift werden. Eine solche Priifung ware
aus Sicht der ersten Station bereits heute zu

empfehlen.

Eine Beschleunigung von Lios Fahrweise kdnnte hier
zu einem besseren Nutzungserlebnis der
Besuchenden beitragen. Allerdings wiirde das die
Sicherheit der Patienten tangieren, weshalb es nicht
umgesetzt werden kann.

Allerdings konnte der Prozess Lio zu einem Zimmer

zu senden weiter optimiert werden.
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Rehaklinik

Vorabkldrung
Interaktion
durch Stimme

und Beriihrung

Uber das
Wetter
informieren und

Witze erzdhlen

Transport und
Ubergabe von
therapeutischen

Geraten

Einschatzung Niitzlichkeit
Es ist eine Bedienung durch Stimme und Bertihrung moglich. Die Interaktion
der Mitarbeitenden mit Lio erfolgt im taglichen Gebrauch vor allem haptisch.
Dies ist schneller und reicht fiir die Labor- und Posttransporte aus. Sie sind
somit effizienter als die auditiven Eingaben. Zudem funktionierten die
auditiven Eingaben teilweise nicht wie erwartet. Das Ziel konnte damit also
nicht effektiv erreicht werden. Die haptische Interaktion ist fiir die Fachkrafte
nitzlich.
Diese Funktionen bietet Lio im Empfangsbereich an. Wegen Corona wurden
diese Funktionen aber eingestellt. Die Funktion weist vor allem einen Nutzen
gegenliber der Gasteunterhaltung auf. Fir die Angestellten ist diese Funktion
nicht direkt nitzlich. Wird Lio vom Empfang per Webinterface angesteuert
oder von den Besuchern danach gefragt, flihrt er diese Funktion zuverlassig
aus.
Lio flihrt normalerweise einen Massageball mit sich, welche er einem
Uberreichen kann. Auch diese Funktion wurde wegen Corona nicht genutzt.
Ansonsten gab es keine Hinweise darauf, dass eine solche Funktion zur
Verfligung stand und genutzt wurde, weshalb sie hier nicht weiter

eingeschatzt werden kann.

Potential
Fir die Stationssekretariate reicht eine haptische
Interaktion aus. Fiir Besuchende kdnnte die
Sprachsteuerung noch weiter ausgebaut werden

und intuitiver gestaltet sein.

Auch dieser Punkt weist das Potential fiir eine

bessere Sprachsteuerung auf.

Lio transportiert keine therapeutischen Gerate fir
die Mitarbeitenden. Somit ist auch hier der Nutzen
fur sie gering. Eine Hol-/Bringfunktion wurde
hingegen gewiinscht.

Aktuell hat diese Funktion vor allem fiir Besucher
oder Patienten einen nutzen, sofern sie auch
eingesetzt werden wiirde und Lio proaktiv auf die

Personen zugeht.
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Tabelle 10 Vergleich der Vorstudie mit den Ergebnissen der Hauptstudie im Alters- und Pflegeheim

Vorabklarung

Einschatzung Niitzlichkeit

Potential

Alters- & Pflegeheim

Verteilen von
Getranken in der
gesamten

Einrichtung

Menschen zum

Sport ermutigen

Bereitstellung von
Informationen und
Erinnerungen
(bevorstehende

Aktivitaten, Wetter)

Diese Funktion wurde Uber die ganze Erhebung hinweg nicht
angewendet. Es wurde sowohl von der Pflege wie auch von
der Betreuung eine solche Funktion gewiinscht.
Regelmassiges Auffordern zum Trinken sei wichtig, dass keine
Bewohnende keine Dehydratation erleiden. Da die Funktion
nicht verwendet wird bietet sie momentan keinen Nutzen,
weder fir die Mitarbeitenden noch die Bewohnenden.

Die Betreuung nutzte Lio fiir Aktivierungsiibungen bis zu den
ersten Interviews. Danach wurden sie kaum noch
angewendet. Die Aktivierung von Lio wurde als nitzlich
angesehen, wenn sie selbstandig funktionieren wiirde und
somit eine Ergdanzung zu den Betreuungsleistungen der
Fachpersonen darstellt. Da aber meist jemand anwesend sein
muss, ist diese Funktion weniger nitzlich.

Lio kann das Wetter ansagen. Unsicher waren sich die
befragten Personen ob Lio auch den Speiseplan wiedergeben
kann. Momentan kommen kaum Gesprache zustande, wenn
keine Betreuungsperson diese initiiert. Dies scheint allerdings
eher mit der Bedienung zusammenzuhangen, denn die

Funktion wurde durchaus als niitzlich bewertet.

Dennoch ist der potenzielle Nutzen dieser Funktion sehr hoch.
Am nitzlichsten ware eine solche Funktion mit einer
Rickmeldung an die Pflege, welche Person wieviel getrunken

hat.

Das Potential dieser Funktion ist das zuséatzliche Beschaftigen
der Bewohnerschaft. Damit diese den Ubungen folgen
kénnen, sollte die Ubungen auf das Kénnen der jeweiligen
Personen abgestimmt werden. Auch misste die Interaktion
zwischen Lio und Bewohnenden verbessert werden, damit

diese nicht die Geduld verlieren.

Als weitere Informationen wurden Nachrichten gewlinscht,
damit Lio quasi ein Tagesgesprach mit den Bewohnenden
flhren kann. Zudem soll Lio proaktiv auf die Bewohnenden im

Raum zugehen und einfacher mit ihnen Interagieren kénnen.
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Vorabkldrung

Einschatzung Niitzlichkeit

Potential

Alters- & Pflegeheim

Zwischenzeitvertrieb
(Musik spielen,
Geschichten

erzahlen)

Lio spielt immer mal wieder Musik ab. Hier kénnten die
Lautstarkeregelung und der Ton verbessert werden. Fir die
Betreuungsfachkrafte selbst ist es einfacher einen CD Player
einzuschalten als die Funktion von Lio zu nutzen. Auch
Geschichten kann er erzdhlen. Die genannten Funktionen
werden als niitzlich bewertet, wenn sie eine Zusatzleistung
darstellen. Allerdings werden die Funktionen selten von der
Bewohnerschaft genutzt, da von ihnen wenig Initiative

ausgeht oder sie rasch die Geduld verlieren.

Auch hier kdnnte Lio durch Eigeninitiative die Bewohnerschaft
zur Interaktion auffordern. Fir bettlagerige Patienten kdnnte
Lio zur Unterhaltung direkt aufs Zimmer gesendet werden.
Flr die Fachkrafte ware ein eingebauter Lautstarkeregler an
Lio bereits eine nitzliche Ergdnzung.

Als Erweiterung des Angebots fiir die Bewohnerschaft wurden

noch Gebete genannt.
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Eine zusatzliche Funktion in der Rehaklinik, welche nicht in der Vorstudie erwdhnt wurde, ist die
Datenschutzfunktion beim Empfang. Da Lio aber wahrend Corona nicht fiir den Empfangsbereich
verwendet wurde, kann bezlglich Nutzen keine detailliertere Einschatzung vorgenommen werden.
Die Person, welche diese Funktion nannte, ist davon iberzeugt, dass sie die Mitarbeitenden am

Empfang entlasten kann.

Das Potential fir einen hohen Nutzen von Lio in den initial angedachten Aufgaben wird durchaus

wahrgenommen, allerdings nicht in der aktuellen Umsetzung.

Ideen fiir weitere Aufgaben und Einsatzgebiete von Lio gibt es reichlich. Beispielsweise die
Kapillarmessung fir ein besseres Feedback der Pfleger bezliglich Blutdrucks der Bewohnenden oder
der Einsatz im Nachtdienst, sowie einer Ruffunktion um therapeutische Gerate transportieren zu
lassen. Das Potential ist vorhanden und dieses gilt es nun optimal auszuschdpfen. In den meisten
Interviews wurde die Zuverldssigkeit von Lio als seine grosste Schwache betrachtet.

Das Desinfizieren wurde als neue Aufgabe wahrend der Erhebung eingefiihrt. Diese Tatigkeit wird als
allgemein sehr niitzlich wahrgenommen, obwohl die Funktion selbst auch keinen direkten Nutzen fir
die Fachkrafte aufweist. Hier wird eher der Nutzen fir die Allgemeinheit geschéatzt. Da sich Lio noch

in einer Testphase befand, kann an dieser Stelle die Gebrauchstauglichkeit nicht bewertet werden.
Subfragestellung 1.2: Was miisste verdndert werden, um den Nutzen von Lio zu erhéhen?

Vor allem die Effizienz und Zuverlassigkeit konnte noch weiter gesteigert werden. Die befragten
Personen haben das Gefiihl, es geht nicht wirklich vorwarts mit dem Projekt. Je schneller die
bestehenden Funktionen verbessert werden kdnnen, desto eher wird wahrscheinlich der

empfundene Nutzen steigen.

In der Rehaklinik wird vermutlich der direkte Nutzen vorerst bei den Stationssekretariaten bleiben.
Fir den Empfang selbst wird angenommen, dass es vorerst keinen direkten Nutzen geben wird, da
das Begleiten der Gaste keine Funktion ist, die sie personlich entlastet. Fiir sie kdnnen aber weitere
Prozessoptimierungen und Verbesserungen an Lio helfen, den Aufwand zu reduzieren. Im Alters- und
Pflegeheim scheint es fiir die Pflege aktuell auch keinen direkten Nutzen zu geben. Dazu waren
Funktionen wie das Blutdruckmessen oder Getrdnkeverteilen nétig. Ebenso fiir die Betreuung hat Lio
eher einen indirekten Nutzen. Dort ware Lio als Erganzung die grosste Unterstiitzung, aber nicht als
Arbeitsmittel, welches sie einsetzen.

Als zusatzlichen Nutzen fir die Institutionen wurde der Einsatz von Lio als Nachtwachter genannt.
Dies wiirde eine genaue Abklarung bezlglich Alarmierung voraussetzen. Zudem kénnte es

Uberschneidungen mit der Desinfektionsaufgabe geben.
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Personen, die sich nicht auf Lio einlassen wollen, werden vermutlich auch dessen Nutzen weniger
sehen. In den Interviews wurde aber auch der umgekehrte Fall genannt. Einige Personen hatten
keinen direkten Nutzen von Lio, sahen aber einen Nutzen fir andere Fachkrafte. Diese Personen
selbst waren oftmals sehr positiv gegentliber Lio und anderen Robotern eingestellt. Das wiirde
bedeuten, dass neben Verbesserungen an Lio auch den Mitarbeitenden die Interaktion mit Lio
schmackhaft gemacht werden soll. Zwar entwickelt F&P Robotics Lio und ist flir dessen Funktionen
zustandig, dennoch kdnnen auch die Institutionen, in denen er angewendet wird, einiges dazu
beitragen, dass Lio bei den Mitarbeitenden wahrgenommen und ausprobiert wird. Zudem kdnnen sie

mit verschiedenen Rollen dazu beitragen, dass Wissen weitergegeben wird.

Werfen wir einen Blick in die Literatur beziiglich der Usability Norm und ihren Grundsatzen zur
Dialoggestaltung, kristallisieren sich fiir das Projekt Lio zwei Grundsatze heraus, die weiter vertieft
werden kdnnten. Das Erste ist die Fehlertoleranz welche erhéht werden soll. Dies kann sich im
Sprachgebrauch von Lio dussern wie auch in seiner Mobilitat (Fahren und Aufladen). Das Zweite ist
der Grundsatz der Individualisierbarkeit. Vor allem im Pflegeheim wurde dies als besonders wichtig

erachtet und konnte durch eine Personenerkennung fiir diverse Anwendungen verbessert werden.
Subfragestellung 1.3: Inwiefern veréindert sich die Nutzeneinschdtzung liber die Zeit?

Weder in der Pulsumfrage noch in der qualitativen Erhebung zeigte sich eine deutliche Steigerung
des Nutzens. Zwar konnte Lio damit beginnen die Handldufe und Tirklinken zu desinfizieren, was
allgemein als sehr niitzlich betrachtet wurde, allerdings war dies noch in der Testphase. Die
Gesamtauswertung der Pulsumfrage zeigt, dass der Nutzen bereits beim ersten Messzeitpunkt mit
einer mittleren Antwort (M=4.04) bewertet wurde. Somit scheint Lio weder besonders niitzlich noch
unnitz zu sein. Allerdings zeigt die Pulsbefragung eine leicht abnehmende Tendenz in der zweiten
und dritten Befragung. Das am hochsten bewertete Item war die Frage ob Lio nicht lohnend-lohnend
ist, welches nur zum ersten Messzeitpunkt mit knapp lohnend beantwortet wurde. Um die
Nutzeneinschatzung Gber die Zeit vertiefter analysieren zu kdnnen, wurde an dieser Stelle eine

Auswertung pro Person Uber die Zeit erstellt (Abbildung 28).
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Skala Nutzlichkeit nach Personen
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Abbildung 28 Skala Niitzlichkeit nach Personen liber die Zeit
Beim Betrachten der Auswertung der Pulsbefragung pro Person (iber die Zeit fallt auf, dass die
meisten Personen innerhalb eines Skalenpunktes schwanken. Es gibt jedoch erhebliche
Unterschiede, wie hoch die Personen den Nutzen einstufen. Die wahrgenommene Nutzlichkeit
schwankt lber die Zeitpunkte hinweg pro Person minimal, mit Ausnahme von P5 welche eine

deutliche Reduktion der Nitzlichkeit aufweist.

Bei der Kontrollfrage (Abbildung 29) gab es jedoch erhebliche Schwankungen innerhalb einer Person.
Die Frage lautete ob die vier Items der Skala Nitzlichkeit fur die Personen wichtige
Produkteigenschaften sind. Es wurde vermutet, dass die Bewertung ob Lio niitzlich, hilfreich,

vorteilhaft und lohnend ist, als mittel bis wichtig bewertet werden.

Nutzlichkeit Kontrollfrage nach Personen
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Abbildung 29 Kontrollfrage der Skala Nitzlichkeit nach Personen Uber die Zeit

Es erstaunt deshalb, dass P4 zu MZP2 und 3 diese Frage als vollig unwichtig angab. Auch P5 bewerte

die Skala Nutzlichkeit zunachst eher unwichtig bis zum MZP3 mit sehr wichtig. Moglicherweise
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irritierte die Frage. Riickschliisse anhand der Interviews sind leider nicht moglich, da die

Pulsbefragung anonymisiert durchgefiihrt wurde.

Inhaltlich kann allgemein jedoch folgendes gesagt werden:

In der Rehaklinik wurde das Laden von Lio Gber Nacht verbessert. Dies hatte zur Folge, dass er
zuverldssiger in die Labor- und Posttour startet. Auch das versehentliche Aktivieren des Not-Aus-
Knopfes konnte durch eine bessere Befestigung der Box und einer Instruktion der Mitarbeitenden
reduziert werden. Somit bricht Lio eine Tour seltener ab. Interessant scheint, dass Lio diesbezliglich
bei vier von fiinf Personen als niitzlicher eigeschatzt wurde. Die flinfte Person fand Lio unnétig und

diese Einstellung anderte sich auch nicht wahrend des Beobachtungszeitraumes.

Im Alters- und Pflegeheim wurde zu Beginn versucht Lio mit einzubeziehen. Durch den hohen
Arbeitsdruck und die sich einstellende Ernilichterung Lio gegenliber wurde dieser nach Angaben in

den zweiten Interviews weniger verwendet.

Fazit Fragestellung 1

Lio weist noch immer diverse Kinderkrankheiten auf und wird mehrheitlich als noch nicht fertig
ausgereiftes Projekt wahrgenommen. Uber die Zeit betrachtet, weist die Niitzlichkeit eine leicht
abnehmende Tendenz auf. Allerdings gibt es grosse interpersonelle Unterschiede wie niitzlich Lio
wahrgenommen wird. Dennoch sehen alle Befragten auch Potentiale in Lio. Zuerst sollte das Thema
Sicherheit weiter verbessert werden, damit Lio nicht mehr versehentlich in Leute reinféhrt oder
Dinge durch die Gegend schiebt. Als nachstes sollte die Zuverlassigkeit der bestehenden Aufgaben
weiter verbessert werden und die Interaktion fiir die Mitarbeitenden, wie auch fur die
Bewohnerschaft, Patienten und Besuchenden weiter vereinfacht werden. Nachdem diese
Verbesserungen umgesetzt wurden, lohnt es sich die neu genannten Ideen aufzugreifen und weiter
zu vertiefen. Fir die Institutionen selbst bedeutet dies die Mitarbeitenden wieder neu zu motivieren
Lio zu nutzen und festzuhalten, welche Verbesserungen sie sich wiinschen. Dazu braucht es einen
guten Austausch zwischen Herstellungsunternehmung F&P Robotics und den Institutionen. Flr F&P
Robotics bedeutet dies weiterhin am Ball bleiben. Detailliertere praktische Implikationen werden im

Kapitel 6.4 gegeben.

6.1.2 Wahrnehmung von Lio
Die zweite Fragestellung lautete: Welche Merkmale werden Lio zugeschrieben und wie veréindern sich

diese mit der Zeit?
Um dies genauer zu beantworten, werden nun die einzelnen Subfragestellungen naher beleuchtet.

Subfragestellung 2.1: Welche Merkmale werden Lio in Bezug auf seine Gestalt, Kommunikation,

Bewegung und dem Kontext zugeschrieben?
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Lio wird durchaus als etwas Eigenstdandiges wahrgenommen. Durch seine Farbe, Grésse und Form
fallt Lio auf. Sein Aussehen gefillt den befragten Personen. Die Augen auf den Greifern geben ihm

eine Art Gesicht. Seine Form wurde teilweise als zoomorph beschrieben, jedoch nie anthropomorph.

Die Stimme von Lio wird als mannlich interpretiert. Dennoch wollten nicht alle befragten Personen

Lio ein Geschlecht zuweisen.

Die Pulsumfrage weist hingegen eine andere Tendenz auf. Dort wird Lio eher als mechanisch und

nicht menschlich/tierisch Giber alle drei Messzeitpunkte beschrieben.

In der Pulsbefragung wird Lio im Verlaufe der Erhebung stetig als unechter beurteilt. Dies hangt
vermutlich vor allem mit der Kommunikationsart zusammen. Lio hat keine intuitive Sprach- oder

Satzerkennung, sondern fiihrt die Nutzenden durch sein Mend.

Beziglich Kontext wurde Lio in der Rehaklinik durchaus vermenschlichend eingefiihrt, da er als
Praktikant vorgestellt wurde. Auch zu spateren Zeitpunkten wurde immer von Lio berichtet und nicht
dem Gerat oder Roboter. Michael Friih, CEO von F&P Robotics gab in einem von ihnen
veroffentlichten Video an, dass Lio keine Maschine, sondern ein Charakter ist (F&P Robotics, 2020c).
Zudem wurde im Experteninterview Lio als Schwan beschrieben. Somit wird von F&P Robotics einen

anthropo- und zoomorphen Kontext gegeben, jedoch nicht per se in den jeweiligen Institutionen.

Die Merkmale von Lio wurden wahrend der Dauer der Befragung nicht verdandert. Die

Zuschreibungen in den Interviews blieben wahrend dieser Zeit konstant.

Dies bestatigt auch die zusatzliche Auswertung der Skala nach den einzelnen Personen in der
Pulsbefragung, bis auf P5 welche zum MZP1 eine deutlich héhere Anthropomorphe Wahrnehmung

aufweist als zu den spateren Erhebungszeitpunkten (Abbildung 30).
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Skala Anthropomorphismus nach Personen
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Abbildung 30 Skala Anthropomorphismus nach Personen liber die Zeit

Die Auswertung zeigt zudem, dass es wie bei der Skala Nutzlichkeit die gleichen zwei Personen (P3

und P7) sind, welche Lio eher natirlich, menschen-/tierahnlich, mit Bewusstsein und eleganten

——P1
P2
P3
P4
@ P5
== P6
——P7

Bewegungen Uber die drei Messzeitpunkte bezeichnen. Genauso sind es wieder die Personen P2 und

P4, welche Lio am unteren Ende der Skala einstufen und ihn dadurch als unecht, mechanisch, ohne

Bewusstsein und mit steifen Bewegungen bewerten. Aufgrund dieser Parallele stellt sich die Frage ob

die Wahrnehmung von Lio bezlglich seiner Gestaltung und dessen Nutzen sich gegenseitig

beeinflussen.

Subfragestellung 2.2: Welche Merkmale werden Lio in Bezug auf seine Persénlichkeit und

Einstellungen zugeschrieben?

In den Interviews wurde die Frage, ob Lio eine Personlichkeit oder eine Art Charakter besitzt als
schwierig empfunden. In den Gesprachen wurde teilweise angedeutet, dass Lio etwas Eigenes,
Spezielles ist, ohne es ndher benennen zu kdnnen. Eine Person sprach zwar davon, dass Lio ein

eigenwilliges Verhalten aufweist, dennoch reicht dies nicht aus, um von einer Persénlichkeit zu

sprechen.

Teilweise wurde Lio sogar wie ein Kind oder Tier beschrieben, auf welches man aufpassen muss.

Somit scheint die Zuverlassigkeit von Lio einen Einfluss auf die Wahrnehmung seiner Persdnlichkeit

zu haben.

Die Pulsumfrage deutet hingegen eher darauf hin, dass Lio kein Bewusstsein besitzt. Nun stellt sich
die Frage ob Bewusstsein und Charakter vergleichbar sind. Hier kdnnte argumentiert werden, dass

ein Bewusstsein die Grundvoraussetzung flir eine Personlichkeit ist. Eine Person beantwortete dies

im Interview damit, dass nur etwas Lebendiges eine Personlichkeit besitzt.
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Ein weiterer spannender Aspekt zeigte sich auch bei der Person, welche Lio als stumpfsinnigen
Golem bezeichnete, dennoch aber vom «Verhungern» vor der Ladestation sprach. Obwohl Lio erst
eher als bewegtes Objekt bezeichnet wird, gibt es dennoch einen Sprachgebrauch, welcher auf eine
Lebendigkeit schliessen ldsst. Diese Lebendigkeit hat jedoch keine Auswirkungen auf die nicht

wahrgenommene Personlichkeit von Lio.
Subfragestellung 2.3: Wie verdndert sich die Zuschreibung der Merkmale iiber die Zeit?

Die Pulsumfrage zeigte zu allen drei Messzeitpunkten eine eher niedrige anthropomorphe oder auch
zoomorphe Wahrnehmung von Lio. Der Wert sank nach der ersten Befragung leicht ab und stieg bei
der dritten Befragung wieder leicht an. In den Interviews wurden, wie bereits bei den vorherigen
Subfragestellungen berichtet, wenig Veranderung bezlglich der Wahrnehmung angegeben. Auch die
Betrachtung der evaluativen Codes zeigt, dass liber alle Zeitabschnitte hinweg gleich haufig ein hohe
oder tiefe anthropomorphe Wahrnehmung genannt wurde. Auffallend bei diesen Codes war, dass
prospektiv nur Nennungen gemacht wurden, welche eher anthropomorph waren. Dies bezieht sich
hauptsachlich auf die Idee eines zweiten Roboters Lia, welche in der nachsten Subfragestellung

weiter aufgegriffen wird.

Subfragestellung 2.4: Welche Merkmale wiinschen sich die Mitarbeitenden fiir ihr Tdtigkeitsumfeld

bei Lio?

Lios Gestaltung und Stimme wurde allgemein als gut gelungen und fir seine Tatigkeiten als
angemessen bezeichnet.

Abgesehen davon, dass die Platzierung des Tablets fiir die Interaktion mit der Bewohnerschaft des
Alters- und Pflegeheims und die Transportbox in der Rehaklinik verbessert werden kénnte, wurden
sehr wenige Vorschlage beziglich neuer Merkmale gemacht. Es gab zwei Riickmeldung, dass die

Stimme einen leichten Unterton beinhaltet oder etwas ruppig wirkt.

Flr einen potenziellen zweiten Roboter wurden hingegen abweichende Merkmale genannt. Ein
zweiter Roboter wurde als weiblich beschrieben. Um dies zu symbolisieren sollte die Stimme weiblich
klingen, die Farbe pink oder anders sein und die Form schmaler. Diese genannten Anderungen sind
jedoch rein optisch und nicht mit einem Mehrwert fir die Tatigkeit der Fachpersonen verbunden. Es
gab eine Person, welche Lio gerne mit einem erweiterten Hol- und Bringdienst ausstatten wiirde.
Diese gab an, dass Lio beispielsweise einen kleinen Wagen mit Paketen ziehen kdnnte. Diese Aufgabe
wirde die befragte Person einem weiblichen Roboter nicht zuschreiben. Bezliglich einer weiblichen
Stimme ware zu prifen, welche Art von Stimme von den verschiedenen Nutzungsgruppen gut

verstanden wird.
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Fazit Fragestellung 2

Die Beschreibung von Weiss, Bernhaupt, Lankes und Tscheligi (2009), dass Roboter anders
wahrgenommen werden als sonstige Computersysteme scheint auch hier zuzutreffen. Gemass Fong,
Nourbakhsh und Dautenhahn (2003) ist es vor allem wichtig, dass die Morphologie eines Roboters zu
seinen Funktionen passt. Auch dieser Aspekt wurden in dieser Thesis gefunden und trifft auf den
Roboter Lio in diesen zwei Gesundheitsinstitutionen zu. Im Vergleich zur Studie von Friedman, Kahn
und Hagman (2003) mit dem Roboter AIBO wurden in dieser Befragung Lio keine Rechte
zugeschrieben oder von einer moralischen Verantwortung gesprochen. Lio wird als etwas
wahrgenommen, dass mehr ist als nur ein Roboter, was sich beispielsweise darin zeigt, dass er wie
selbstverstandlich gegrisst oder getatschelt wird. Dennoch scheint es in diesem Stadium von Lio
noch etwas verfriiht von einer eigenen Personlichkeit zu sprechen. Die zugeschriebenen Merkmale in
den Interviews und die Bewertung aus der Pulsbefragung erwiesen sich liber die Zeit als grosstenteils
konstant. Dies konnte sich jedoch dndern, wenn Lio vermehrt selbstandig seine Aufgaben erledigen

kann und seine Sprachfahigkeiten weiter ausgebaut werden.

Flr F&P Robotics bedeutet dies, dass sie sich mit der Gestaltung von Lio auf einem guten Weg
befinden. Fir die Zukunft kdnnten sie sich Giberlegen, ob eine Variation des Angebots mit einem

Modell Lia interessant ware.

6.1.3 Einstellung gegeniber Lio

Die dritte und letzte Fragestellung lautete: Welche Einstellungen haben die Mitarbeitenden

grundsétzlich gegeniiber Roboter in ihrem Titigkeitsfeld?

Bei der Einflihrung von Lio wurden Bedenken gedussert und die Einflihrung von Roboter im eigenen
Tatigkeitsfeld als kritisch betrachtet. Teilweise dauerte es eine gewisse Zeit, bis sich die befragten
Personen getrauten Lio Dinge anzuvertrauen und sich auf ihn verliessen. Eine Person findet Lio zwar
an sich eine coole Sache, fiir sich selbst aber eher unnétig. In der Pulsumfrage bildete dies das Item 3
der Skala Haltung ab. Die Werte zu Messzeitpunkt 1 und 3 fallen leicht Gber der mittleren Antwort
(Tendenz zu Unterstiitzung) aus. Beim Messzeitpunkt 2 sind sie allerdings leicht darunter (Tendenz zu
Ersatz fiir mich). Es konnte sein, dass Lio bei der mittleren Pulsbefragung eher als Ersatz fir sie
angesehen wird, moglicherweise ist aber der Gegenpol «Unterstlitzung» auch nicht geeignet, da Lio
in den Interviews bei einigen Personen noch nicht als Unterstitzung fir sie selbst angesehen wird. Da
in den Interviews keine Bedenken mehr gedussert wurden, wird vermutet, dass dieses Item die
Teilnehmenden irritierte und vermutlich eine Tendenz zur Mitte entstand, um beiden Konzepten

Ersatz fiir mich und Unterstiitzung gerecht zu werden.

Fir die befragten Personen ist Lio eher eine zusatzliche Belastung im Alltag, da er fir sie einen

Mehraufwand bedeutet. Dies widerspiegelt sich sowohl in den Interviews wie auch in der
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Pulsumfrage. In der Rehaklinik wurde eine gesteigerte Zuverlassigkeit festgestellt, worauf sich auch
die Belastung hin zu einer Erleichterung im Alltag der Mitarbeitenden zum MZP3 der Befragung

verbesserte.

Lio wurde in den Interviews als Teamkollege beschrieben. Gleichzeitig wurde aber auch erwahnt,
dass Lio im Pflegeheim nur in Begleitung mit den Betreuungspersonen wirklich genutzt wird. Schaut
man sich die Ergebnisse des Items 2 der Skala Haltung der Pulsumfrage nochmals an, so wurde Lio im
Schnitt weder als Teamkollege noch als unabhangige Arbeitskraft bezeichnet. Da Lio in der Rehaklinik
die Hauptaufgabe Post und Laborproben sowie neu das Desinfizieren alleine erledigt, konnte er in
dieser Institution eher als unabhangige Arbeitskraft angesehen werden. Diese Hypothese kdnnte

zukinftig geprift werden.

Eine Verstarkung der Interaktion durch Lio wurde zum MZP1 der Pulsbefragung berichtet. In den
Interviews Beginn, welche kurz vor der Pulsbefragung durchgefiihrt wurden, wurde viel tiber die
Einflhrung von Lio gesprochen. Es ist deshalb moglich, dass die Retroperspektive das Ergebnis der
Pulsumfrage beeinflusste. In den Interviews Ende wurde erwahnt, dass vor allem dann {iber Lio
gesprochen wird, wenn er nicht funktionierte. Dies wiirde sich mit der abnehmenden Tendenz der

Skala Haltung in der Pulsbefragung decken.

Die evaluativen Codes Haltung der Interviews weisen zu 1ZP1 und IZP2 sowohl eine Zunahme der
kritischen, wie auch der positiven Aussagen aus. Die Pulsbefragung zeigt einen hoheren Wert bei der
ersten Befragung, welcher danach leicht sinkt. Dies deckt sich mit den Aussagen aus den Interviews,

dass sich aktuell eine Mudigkeit Lio gegenlber einstellt.

Die Aussagen der Pulsbefragung sind jedoch mit Vorsicht zu betrachten, da es zwischen den

einzelnen Personen erhebliche Unterschiede gab (Abbildung 31).
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Skala Haltung nach Personen
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Abbildung 31 Auswertung der Skala Haltung nach Personen lber die Zeit
Bei drei Personen flachte die Skala Haltung bei der zweiten Pulsbefragung leicht ab, stieg dann aber
bei der dritten Befragung wieder an. Bei zwei Personen sinkt die Haltung im Laufe der Befragung, bei

einer Person stieg sie an und eine Person zeigte einen gleichbleibenden Verlauf.

Fazit Fragestellung 3

Zu Beginn war das Interesse an Lio sehr hoch, es gab aber auch durchaus skeptische Stimmen
gegeniiber einem Roboter im Gesundheitsbereich. Durch diverse Schwierigkeiten im Alltag mit Lio
flaute die Begeisterung stark ab. Hinzu kommt, dass das Projekt in beiden Institutionen schon zwei
Jahre lauft und fir die befragten Personen kaum Verbesserungen zu sehen sind. Hier konnte mehr
Transparenz und Informationen fir interessierte Mitarbeitende hilfreich sein.

Trotzdem denken die meisten Personen dass dies die Zukunft sein wird und Lio an sich eine gute
Sache ist. Besonders im Pflegeheim bei der Bewohnerschaft ist die Hiirde einen Roboter zu
verwenden noch sehr hoch. Dies konnte sich langsam dndern, da die zukiinftigen Generationen von

Menschen in Alters- und Pflegeheime je langer je mehr Technik auch aus ihrem Alltag kennt.

6.2 Einfluss der Corona Pandemie

Die Corona Pandemie welche seit Anfangs 2020 bis zum Zeitpunkt der Fertigstellung dieser Thesis
anhielt, hatte auf viele Dinge einen Einfluss. Die Methodik musste entsprechend angepasst werden.
Zu Beginn waren die Grenzen nach Deutschland geschlossen und die Schweizer Bevolkerung wurde
dazu aufgerufen zu Hause zu bleiben. Auch in den Institutionen zeigten sich die Auswirkungen der
Pandemie. Beschaftigungstherapien wurden teilweise eingestellt. Einen Infektionsfall belastete eine
Institution zusatzlich. Da lange nicht klar war, wie sich das Virus tbertrdgt, wurde Lio im Pflegeheim
vorerst eingestellt. Heute geht das Robert Koch Institut (RKI) davon aus, dass die Ansteckung

hauptsachlich Gber die Partikel in der Luft geschieht. Dennoch schreiben sie auf ihrer Webseite:
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«Eine Ubertragung durch kontaminierte Oberflichen ist insbesondere in der unmittelbaren
Umgebung der infektidsen Person nicht auszuschlieBen» (9112, RKI, 2021). Zum Zeitpunkt der ersten
Befragung wurde Lio im Pflegeheim wieder verwendet. In der Rehaklinik wurde Lio in der Lobby
wahrend der Erhebung jedoch nicht verwendet. Als Schutzmassnahme gegen das Virus wurden die
Hande 6fters desinfiziert und auch Lio wurde nach seinem Rundgang mit Desinfektionsmittel
gereinigt. Als neue Aufgabe fir Lio kam das Desinfizieren der Handldufe und Tirklinken hinzu,
welches im Verlaufe der Befragung getestet wurde. Diese Verschiebung der Tatigkeiten von Lio hatte
vermutlich auch einen Einfluss auf die wahrgenommene Nutzlichkeit. Auf die Wahrnehmung der
Morphologie hingegen scheint es keinen Einfluss zu geben, da Lio zu beiden Befragungszeitpunkten
dhnlich beschrieben wurde und die Gestaltung zu seinen Tatigkeiten passt, inklusive dem
Desinfizieren. Moglicherweise hatte die Pandemie aber eine negative Auswirkung auf die Einstellung.
Es wurden neue Prioritdten gesetzt und wegen Personalmangel fehlte es an den Ressourcen sich Zeit
flr Lio zu nehmen. Somit kdnnten Funktionen die noch nicht ausgereift selbstandig umsetzbar sind

als tendenziell negativer wahrgenommen werden.

6.3 Limitationen und kritische Reflexion

Die Retroperspektive in den Interviews wurde von den Teilnehmenden teilweise als schwierig und
schon zu lange her empfunden. Es konnten zwar Riickschlisse auf die Vergangenheit gemacht
werden, allerdings ist unklar ob diese mit einem Urteilsfehler belastet sind. Fiir weitere Forschung
ware es deshalb interessant, wenn eine Thesis direkt die Einfliihrung von Lio in einer Institution

begleiten kdnnte.

Das Langsschnittdesign zeigte bereits einige Veranderungen auf. Da aber die Entwicklung des
Roboters sehr zeitintensiv ist, war der gewahlte Zeitraum eher zu kurz. Auch die Coronapandemie
hat sicherlich die Entwicklung verzogert, sowie den Umgang der Mitarbeitenden mit Lio durch die
erhohte Belastung beeinflusst. Deshalb ware eine zweite Erhebung nach friihestens einem halben bis

einem Jahr sinnvoll gewesen. Allerdings ist dies im Rahmen einer Masterthesis nicht moglich.

Ein weiterer Kritikpunkt gilt der Pulsumfrage. Diese wurde anonym als Erganzung zu den Interviews
erhoben. Die Zuordnung der drei Messzeitpunkte via selbstgeneriertem Code hat grésstenteils gut
funktioniert. Einzelne Codes zeigten kleine Abweichungen, waren aber trotzdem eindeutig einer
Person zuzuordnen. Allerdings sind die Personen nicht eindeutig identifizierbar mit den Interviews.
Deshalb konnte mit MAXQDA auch keine Mixed Method Analyse durchgefiihrt werden. Des Weiteren
konnte zwar festgestellt werden, wie viele Umfragen ausgefiillt wurden, aber nicht, welche fehlten.
Ein gezieltes Nachfragen war deshalb nicht moglich. In einem solch kleinen Sample ist es daher
ratsam, auf Anonymitat zu Gunsten der Vollstandigkeit des Samples und der Vergleichbarkeit zu

verzichten.



Diskussion und Ausblick 81

Die Intervalle der Pulsumfrage hatte in dem kurzen Zeitraum von zwei Monaten kirzer ausfallen
kénnen (bspw. wochentlich) um einen besseren Verlauf aufzuzeigen. Dies wiirde die vorhin
erwihnten Anderungen fiir eine persénliche Ansprache voraussetzen. Fiir zukiinftige ldngere
Forschungszeitrdume von beispielsweise sechs Monaten ware eine Pulsumfrage in jedem Monat

interessant.

Wenn moglich sollte die qualitative Erhebung weiter standardisiert werden. Aufgrund der hohen
Belastung wurden die Interviews auf Wunsch der einen Institution zeitlich auf 20 Minuten limitiert.
Es hat sich gezeigt, dass dies sehr knapp ist, gerade fiir ein exploratives Vorgehen, weshalb die Zeiten
mit dem Einverstandnis der befragten Personen verlangert wurden. Die zweite Institution konnte
sich auf langere Gesprache einrichten, weshalb versucht wurde dort mehr Informationen zu
sammeln. Die einzelnen Themen wurden deshalb unterschiedlich tief ergriindet und es wiirde ein
verzerrtes Bild abgeben, sollte aufgrund dieser Datenlage die beiden Institutionen miteinander
verglichen werden. Dies ist auch ein Grund, weshalb fiir die evaluativen Codes nicht die Anzahl

Codierungen gewertet wurden, sondern die Anzahl Dokumenten in denen der Code vorkam.

Die Samplegrosse des gewahlten Designs ist zwar klein, in Anbetracht dessen, dass nur wenige

Mitarbeitende in einer Institution Lio nutzten jedoch angemessen.

6.4 Handlungsempfehlungen fir die Praxis

Aufgrund der Ergebnisse werden verschiedene Handlungsempfehlungen abgeleitet. Diese betreffen
sowohl F&P Robotics als Herstellungsunternehmung sowie die befragten Institutionen oder solche
die in Zukunft einen Roboter anschaffen wollen.

Dabei ist vor allem ein Thema sehr wichtig: Kommunikation.

6.4.1 Klare Ansprechpartner
Es braucht sowohl in der eigenen Institution wie auch von Seite des Herstellungsunternehmens von

Robotern eine klare Ansprechperson.

In der eigenen Institution

Fiir den Uberblick Giber das Projekt Lio benétigt eine Institution eine interne Projektleitung. In dieser
Thesis war die zustandige Person den Mitarbeitenden bekannt und wurde als wichtig empfunden.
Eine weitere Rolle in den jeweiligen Institutionen ist ein Power User vor Ort. Jemand von der
Belegschaft der sich mit Lio auskennt und Hilfe geben kann im taglichen Umgang mit Lio.
Beispielsweise ist dies in der Rehaklinik eine Person am Empfang. Diese Rollen wurden als wichtig

empfunden und sollen unbedingt beibehalten werden.

Fiir F&P Robotics

Der Austausch mit der Herstellungsfirma F&P Robotics wurde in den Interviews unterschiedlich
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beschrieben. Die Kommunikation mit Entwicklern, welche teilweise englisch sprechen, war vor Ort
deswegen nicht immer einfach. Eine Ansprechperson seitens Hersteller, welche mit vor Ort geht,
wird deshalb empfohlen. In der Rehaklinik kam es zeitweise zu einer Abwesenheit der Projektleiterin
von F&P Robotics. In den Interviews wurde angemerkt, dass es in dieser Zeit eher zu
Kommunikationsproblemen kam. Einen nahen und direkten Kundenaustausch scheint nach wie vor

sehr wichtig.

6.4.2 Fortschritt sichtbar machen

In den Interviews wurde das Projekt als schleppend vorankommend beschrieben. Den befragten
Personen war teilweise nicht klar, was zwischen dem ersten und dem zweiten Gesprach an Lio
gemacht wurde. Es war fiir sie aber auch nicht erkennbar, wann ein Entwickler vor Ort war und
weshalb (C: ORG Optimierungsmaoglichkeiten). Deshalb konnten sie die kleinen Fortschritte oft nicht
sehen, sondern lediglich die Auswirkungen auf ihren Arbeitsalltag. Dabei ist das Interesse einzelner

interviewten Personen sehr unterschiedlich.

Newsletter fiir Interessierte

Eine Person fande beispielsweise einen kurzen Bericht seitens F&P Robotics interessant, nachdem sie
vor Ort waren und etwas verbessert haben. Auch intern gibt es in beiden Institutionen wenig
Kommunikation tber das Projekt an sich.

Es wird deshalb empfohlen, die Anstrengungen die unternommen werden um das Projekt zu
verbessern intern sichtbarer zu machen. Beispielsweise mit einem kurzen und prdgnanten
Newsletter von der internen Projektleitung der jeweiligen Institutionen per Mail. Somit kénnen
Interessierte dies zu einem fiir sie glinstigen Zeitpunkt nachlesen ohne grésseren Aufwand neben
ihrer Arbeitstatigkeit zu betreiben. In einem solchen Newsletter kdnnte kommuniziert werden, wann
F&P Robotics das nachste Mal vor Ort kommt und was sie sich anschauen mochten, welche neuen
Funktionen geplant sind, wie gut aktuelle Tatigkeiten von Lio funktionieren (Bspw. Lio geht jetzt
selbsténdig desinfizieren), welche Verbesserungsvorschlage aus der Belegschaft genannt wurden
aber auch welche Verbesserungen bereits von F&P Robotics umgesetzt werden konnten. Dies Art von
Kommunikation sollte regelméssig und in sinnvollen Abschnitten erfolgen. Da die Fortstritte eher
langsam vorangehen, schlagt die Autorin dieser Thesis einen monatlichen Newsletter vor. Somit kann
verhindert werden, dass sich die Mitarbeitenden nach einem weiteren halben Jahr fragen, was

eigentlich gemacht wurde.

Klare Testzeiten
Eine weitere Empfehlung flir einen bessern Fortschritt sind eingeplante Testzeiten.
Anstelle im laufenden Betrieb eine Funktion zu testen und abzuwarten bis jemand kommt und es

hoffentlich verbessert, wurde in der Rehaklinik vorgeschlagen, eine Woche lang eine Funktion zu
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testen, alle Fehler zu sammeln und dann auf die Verbesserungen zu warten. Sobald diese gemacht
sind, wird die Funktion nochmals auf Herz und Nieren getestet. Somit ist fiir alle Beteiligte klar, wir
sind einer Testphase, es konnte sein, dass die Arbeit von Lio spontan Glbernommen werden muss.
Gerade fir unterstiitzende Arbeiten wie den Labor- und Postdienst hatten die Mitarbeitenden sich
das gewlinscht.

Im Pflegeheim wurde ein starker geplantes Vorgehen gewiinscht. Anstelle eines «machen sie mal»
hin zu «Wir wollen in dieser Woche das und das anschauen.» (BP9 (t2), Pos. 46, C: Testfenster).

Um Lio weiter integrieren zu kénnen einzelne Stunden oder bestimmte Tage fix mit Lio eingeplant
werden. Gerade wenn die Funktionen noch nicht optimal sind, gibt es einen Anstoss Lio trotzdem zu
verwenden und weiter zu testen. Auch kénnen Mitarbeitende, welche eher zuriickhaltend im

Umgang mit Lio waren, ermutigt werden, sich die Zeit mit ihm zu nehmen um ihn auszuprobieren.

Neue Funktionen gezielt einfiihren

Lio wird in seiner Karriere sicher die eine oder andere Funktion dazu lernen. Wie bereits im
vorherigen Abschnitt erldutert braucht es klare Testzeiten. Neue Funktionen von Lio sollen deshalb
nicht direkt in den laufenden Betrieb ibernommen werden, sondern erst den Mitarbeitenden
vorgefiihrt werden. Es braucht eine Moglichkeit um Fragen zu stellen und moglicherweise auch erste
Ideen zur Verbesserung anzubringen. Zudem wurde gewtinscht, dass F&P Robotics neue Funktionen
den Mitarbeitenden zeigen koénnte. Ein Beispiel: In den Interviews wurde die Kapillar-Blutdruck-
Messung als Zukunftsvision genannt. Nehmen wir an diese wird nun eingefiihrt. Das Pflegeheim plant
nun ein Treffen, wo F&P Robotics die neue Funktion den Pflege- und Betreuungspersonen vorstellt.

Nach der Instruktion fahrt Lio los und fiihrt diese Tatigkeit vor.

Realitatsnahe Einfiihrung

Die Einfiihrung von Lio in der Rehaklinik fand mit grossem Publikum statt. Lio sprach dort frei, die
Satze wurden aber live einprogrammiert. Dies entspricht jedoch nicht der tatsachlichen Nutzung von
Lio. So besteht die Gefahr, dass die Nutzenden spater enttduscht sein kénnten. Dennoch bietet eine
solche Veranstaltung auch einen Erlebnisfaktor und kann die Mitarbeitenden positiv stimmen.
Deshalb soll an dieser Stelle nicht komplett davon abgeraten werden. Vielmehr sollte klar
hervorgehoben werden, dass dies eine Show-Demo ist. Zu einem spateren Zeitpunkt kénnte eine
Tatigkeit die Lio Gbernehmen soll als realistisches Beispiel vorgefiihrt werden. Dazu braucht es ein
klares Verstandnis dariiber, welche Tatigkeiten Lio in naher Zukunft Gbernehmen soll und welche

Ideen vorhanden, aber momentan noch nicht realisierbar oder in der Umsetzung sind.

Im Pflegeheim wurde Lio dem Vorstand und der Presse vorgestellt. Die interviewten Personen gaben

aber an, erst spater Gber Geriichte oder die Presse informiert worden zu sein. Fir zukiinftige Projekte
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wird deshalb empfohlen die betroffenen Mitarbeitenden auch friih zu informieren, wie oben

beschrieben mit realistischen Tatigkeiten und Demos.

6.4.3 Verbesserungen flr Lio

Diese Empfehlungen sind Verbesserungsvorschlage fir Lio, welche in den Interviews genannt

wurden. Fir konkretere Anhaltspunkte wurden die Ergebnisse mit zusatzlicher Literatur erganzt.

Reaktionszeiten verbessern
Die Interaktion mit Lio soll schneller moéglich sein. Alternativ kdnnte bei langeren Reaktionszeiten ein

Indikator gegeben werden.

Bei online Applikationen sind bis zu 0.1 Sekunden Verzogerung fiir die Nutzenden nicht spirbar. Bis 1
Sekunde wird die Verzogerung zwar bemerkt, aber der Gedankenfluss nicht unterbrochen. Ab 10
Sekunden schwindet das Interesse und es werden andere Aufgaben gesucht (Nielsen, 2010). Anhand
dieser Merkmale kdnnen die Reaktionszeiten von Tablet- und Webapplikation getestet werden.
Treten langere Zeiten auf ist dies grafisch oder textuell darzustellen.

Auch die Reaktionszeit von Lio soll wenn maoglich verkirzt werden oder entsprechend dargestellt
werden. Eine Japanische Studie kam zum Schluss, dass ab einer Sekunde Reaktionszeit der Roboter
mit einem Fillwort dies Gberbticken soll. Im Japanischen wird dafiir das Wort «etto» verwendet, bei
uns im Deutschen dhnelt dies den Ausdriicken «dh» und «hmm» (Shiwa, Kanda, Imai, Ishiguro &
Hagita, 2008). Auch Google verwendet fir ihr KI System Google Duplex englische Flllworter wie
«hmm» und «uh» um einen natirlicheren Sprechfluss zu simulieren (Leviathan & Matias, 2018). Fir
F&P Robotics wird empfohlen diese Entwicklung weiter zu verfolgen und gegebenenfalls mit eigenen

Usability Studien zu testen.

Sprache intuitiver gestalten

Damit die Nutzenden einfacher mit Lio interagieren kénnen, soll seine Spracherkennung fiir die
Benutzenden intuitiver werden. Lio soll erkennen wenn er angesprochen wird und auf bestimmte
Schlisselworter reagieren kdnnen. Wenn Lio eine Frage oder ein Schliisselwort nicht versteht, kann
ein gezieltes Nachfragen helfen, den Gesprachsablauf natirlicher zu gestalten.

Fiir die Schweiz ware eine Erkennung des Dialektes wiinschenswert, wenn auch vermutlich schwierig

in der Umsetzung.

Bestehende Tatigkeiten weiter verbessern

Es gibt viele Ideen wie Lio in Zukunft mehr unterstiitzen kénnte. Es gibt sogar Ideen was ein zweiter
Roboter ausfiihren konnte. Doch bevor diese Ideen umgesetzt werden, ist es notwendig, die
bisherigen Funktionen weiter zu verbessern. Am allerwichtigsten ist die Objekterkennung um die

Sicherheit und Zuverlassigkeit weiter zu erhdéhen.
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Um die Interaktion mit Lio weiter zu verbessern, konnen die Fehlertoleranz und die
Individualisierbarkeit ndher betrachtet werden. Eine verbesserte Fehlertoleranz im Gesprach mit Lio
konnte sich so dussern, dass die Sprache soweit verbessert wird, dass Lio gezielt nachfragen kann
oder Vorschldge anbietet. Die Individualisierbarkeit wiederum zeigt sich vor allem bei den
Unterhaltungsfunktionen und der Aktivierung. Fiir die Unterhaltungsfunktion kénnen dies
unterschiedliche Schwierigkeitsgrade bei den Ratseln sein, aber auch eine Funktion zur
Lautstarkeregelung direkt an Lio. Bei Aktivierungsiibungen prift Lio ob die Person das ausfiihrt, was

er vorgegeben hat oder ob die Person schon bei der nachsten Pose ist.

Stérungen antizipieren

Werden Arbeitsabldufe an Lio Gibergeben, sollte immer auch die Frage geklart werden, was zu tun ist,
sollte Lio nicht funktionieren. Daflr braucht es ein klares Rollen- oder Prozessverstandnis bei den
Personen, welche mit Lio interagieren. Es sollte geklart werden, wie in einer solchen Situation mit Lio
umgegangen wird und welche Personen dafiir zustandig sind. Im Pflegeheim wurde ein Handbuch
diesbezliglich geschrieben. In der Rehaklinik wird der Empfang informiert, welcher sich um das
weitere Vorgehen kiimmert und beispielsweise die Stationssekretariate informiert. Ein solches

Vorgehen schafft Vertrauen und erspart unnétigen Stress.

6.4.4 FUr Kaufinteressenten

Unternehmen, welche sich Lio anschaffen wollen, miissen neben den oben erwdhnten Punkten wie
realistische Versprechen an die Mitarbeitenden, neue Rollen im Projekt und einer adaquaten
Kommunikation noch einen weiteren Punkt beachten, namlich die Infrastruktur. Hat es genug Platz
im Gebdude fir Lio? Sind die Gange eng und stehen viele Objekte im Weg, kann dies ein Grund fir
Verzogerungen sein, wenn Lio plinktlich von A nach B soll. Zudem benétigt Lio Zugriff auf ein WLAN.
Moglicherweise muss diese Infrastruktur erst nachgeriistet werden. Solche Mehrkosten miissen
miteinkalkuliert werden. Sollte Lio mehrere Stockwerke abdecken, ist zu beachten, dass das

Liftfahren noch in Entwicklung ist.

6.5 Handlungsempfehlungen fir die Forschung

Flr weitere psychologische Forschung bestehen viele Moglichkeiten.

Als angewandte Forschung kann die Psychologie Produzenten von sozialen Robotern im Design
Thinking unterstitzen aber auch Bedarfsanalysen mit den Kunden durchfiihren. Zu einem spéateren
Zeitpunkt konnen gezielte Usability Testverfahren helfen die Passung von Mensch und Roboter

weiter zu verbessern und die Roboter besser in die bestehenden Teams zu integrieren.

Wie bereits Sparrow und Sparrow (2006) vermuteten und die Interviews dieser Thesis bestatigten,

sind reale Bedingungen sehr anspruchsvoll. Deshalb ist es unerlasslich weitere Forschung in



Diskussion und Ausblick 86

Zusammenarbeit mit Institutionen zu fihren, welche bereits einen Roboter im Einsatz haben oder
sich demnadchst einen Beschaffen mochten. Gerade bei Letzteren ist es interessant in kiirzeren
Zeitabstanden, moglicherweise wochentlich Gber die ersten Monate der Einfihrung, das Verhalten
der verschiedenen Nutzungsgruppen eines Roboters zu beobachten und zu befragen. Hat sich der
Roboter bereits etabliert waren Langzeitstudien tiber mehrere Jahre interessant. Noch gibt es keine
Daten dazu, wie sich die Integration eines Roboters in ein Team auf dessen Zusammenhalt oder
Performance auswirkt. Personalpsychologisch stellt sich langfristig die Frage wie sich die
Jobanforderungen verdandern und ob Mitarbeitende neue Fahigkeiten und Kompetenzen fir den
Umgang mit Robotern bendétigen und wie diese erworben werden kénnen. Auch die Frage nach
Veranderung der Haltung konnte in dieser Studie nicht klar beantwortet werden. Der Vergleich der
Personen in der Pulsbefragung (siehe Abbildung 28, Abbildung 29 und Abbildung 31) zeigt, dass zwei
Personen (P3 und P7) Lio Uber alle drei Messzeitpunkte am hdochsten in allen drei Skalen
(NUtzlichkeit, Anthropomorphismus und Haltung) bewerteten. Die Personen P2 und P4 bewerteten
die Nutzen- und die Anthropomorphismusskala am tiefsten tGber alle drei Messzeitpunkte. P4
schatzte zudem die Haltung am tiefsten ein. Es konnte jedoch in dieser Studie nicht geklart werden,
in wie weit diese Konstrukte sich gegenseitig beeinflussen. Langzeitstudien kénnten einen

Zusammenhang zwischen Nutzen und Haltung oder der Gestaltung und Haltung ndher beleuchten.

Auch die Forschung zur Interaktion von alteren Menschen mit Robotern sollte weiter verstarkt
werden. Wie muss ein Roboter gestaltet sein und sich verhalten damit die Bewohnerschaft eines
Alters- und Pflegheim eher auf einen Roboter zugeht? Wie kdnnen soziale Roboter mit
unterschiedlichen Auspragungen einer Demenzerkrankung umgehen? Muss ein Roboter

unterschiedlich schnell reagieren, wenn eine Bewohnerin oder ein Pfleger einen Sprachbefehl gibt?

Rehakliniken und Spitdler konnen interessante Forschungsfelder sein, da dort unterschiedliche
Altersgruppen vorhanden sind. Soziale Roboter kénnten auch in einem Kinderspital abends die
Turklinken desinfizieren und tagstiber Spiele mit den Kindern spielen oder ihnen Dinge vorbei
bringen. Gabe es die Moglichkeit den gleichen Roboter in verschiedenen Institutionen der gleichen
Art zu vergleichen, wére es interessant herauszufinden, in wie weit sich die anthropomorphe oder
zoomorphe Wahrnehmung unterscheiden und welche Auswirkung dies auf die Haltung der
Fachkrafte ausibt. Zudem kdénnten auch weitere Zielgruppen wie die Patienten mit unterschiedlichen

Alterskohorten beziiglich Wahrnehmung, Nutzen und Haltung verglichen werden.

Die Soziale Robotik steht noch am Anfang. Obwohl der technische Fortschritt rasant voranschreitet,
zeigte diese Thesis, dass ein Roboter viel Zeit zur Entwicklung braucht. Einfach aussehende Losungen

werfen oft komplizierte Fragen auf, beispielsweise bezliglich Datenschutz. Deshalb braucht es
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innovative Unternehmen die sich getrauen ein solches Projekt zu starten, um die Forschung und

Entwicklung auf diesem Gebiet weiter voranzubringen.

6.6 Ausblick

Der Druck auf das Pflegepersonal durch den demografischen Wandel wird vermutlich in den
nachsten Jahren weiter steigen. Wie diese Thesis aufzeigt, gibt es bereits erste Versuche zur
Unterstilitzung der Pflegeberufe in einem realen Setting. Diese Thesis zeigte aber auch, dass die
Entwicklung eines Assistenzroboters viel Zeit bendtigt und kein leichtes Unterfangen ist. Im Vergleich
zu Robotern aus Science Fiction Abenteuern ist Lio auf einige wenige Tatigkeiten beschrankt und
auch in der Kommunikation noch stark limitiert. Eine Pflegekraft muss sich nicht sorgen, dass ihr
Beruf durch den Roboter Lio bedroht wird. Viel mehr bietet Lio eine Unterstiitzung fiir die
Mitarbeitenden an, welche sie auch wertschatzen. Sicherheit und Zuverlassigkeit sind zwei
Voraussetzungen um einen solchen Roboter in ein Team zu integrieren. Forschung und Praxis konnen
gemeinsam einen Beitrag dazu leisten, dass diese Entwicklung menschengerecht und ethisch
weitergefiihrt wird. In Zukunft werden wir vermutlich vermehrt Roboter im Gesundheitsbereich

antreffen. Als Autorin dieser Thesis bin ich gespannt darauf, was mich spater im Alter erwarten wird.
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