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1 Einleitung

Die Nutzung von Robotern hat stark zugenommen und die Wirkung auf Menschen grundlegend
verdndert. Roboter wurden in unsere Gesellschaft eingefiihrt, jedoch berichten Studien dariiber,
dass ihre soziale Rolle immer noch unklar ist (Bartneck & Hu, 2008).

Es gibt es immer mehr Filme, die das Bild von Robotern pragen, zudem gibt es immer mehr
Roboter, die in verschiedenen Kontexten eingesetzt werden, zum Beispiel die Robbe Paro, die
Patient:innen in Altenheimen hilft (Schneider, 2021). Auch in Einkaufszentren konnen Roboter
eingesetzt werden. Hierbei konnte eine Studie in Japan in einer Shopping-Mall zeigen, dass
Menschen einen Roboter missbrauchen, vor allem wenn sie sich unbeobachtet fithlen (Nomura
et al., 2014). Durch die zunehmende Prisenz von Robotern geriet dieses Phinomen des Robot-
Abuse zunehmend in den wissenschaftlichen Fokus.

Thematisch ldsst sich der Gegenstand dieser Abschlussarbeit in ebendiesen Bereich von Robot-
Abuse einordnen, denn sie bezieht sich explizit auf das Empathieverhalten der
Teilnehmer:innen der in dieser Arbeit durchgefiihrten Studie wéhrend eines beobachteten
Robotermissbrauchs. Dabei wird zusitzlich betrachtet, wie sich der Grad der
Anthropomorphisierung auswirkt und wie er wahrgenommen wird. Zudem werden die
unterschiedlichen Wahrnehmungen der Geschlechter betrachtet. Vor diesem Hintergrund soll
folgende Forschungsfrage beantwortet werden: Gibt es einen Unterschied im
Empathieempfinden in Bezug auf das Geschlecht? Das Ziel der vorliegenden Arbeit ist es dabei,
die Unterschiede im Empathieverhalten bei Robotern mit verschiedenen Graden der
Anthropomorphisierung wihrend eines nonverbalen Robotermissbrauchs zu untersuchen und
einen Uberblick iiber die vorhandene Literatur zu schaffen.

Dafiir wird eine Onlinestudie mit einem 2x3-Between-Subjects-Design durchgefiihrt. In der
Studie werden drei Roboter verwendet: NAO, MiRo-E und der Staubsaugroboter Kobold. Die
Teilnehmer:innen sehen eines von drei selbst erstellten Videos, in denen der jeweilige Roboter
getreten wird. Zudem wurde eine Literaturrecherche zu den Themen Anthropomorphismus,
Robot-Abuse, Geschlechterunterschiede und Empathie durchgefiihrt, um die theoretische
Herleitung zu erldutern und aufzuarbeiten.

In dieser Bachelorarbeit werden dafiir zundchst die relevanten theoretischen Grundlagen
betrachtet. Diesbeziiglich werden in Kapitel 2 die Begriffe Anthropomorphismus, Robot-Abuse,
Geschlechterunterschiede und Empathie erlautert. AnschlieBend werden die Ergebnisse
ausfiihrlich aufgezeigt und diskutiert. Zum Schluss wird in einem Fazit die Eingrenzung dieser
Studie und ein Ausblick auf eine weitere Studie aufgezeigt.

2 Theoretische Herleitung

2.1 Anthropomorphismus

Der Begriff Anthropomorphismus beschreibt das Phénomen, dass Menschen Gerite
vermenschlichen. Anthropomorphisierung ist demnach die Zuschreibung von menschlichen
Eigenschaften, Emotionen oder Absichten an nichtmenschliche Objekte. Der Begriff leitet sich
von anthropos (griech. menschlich) und morphe (griech. Form) ab und bezieht sich auf die
Wahrnehmung des Menschlichen in nichtmenschlichen Objekten (Bartneck et al., 2020).
Durch die technischen Gerite, die sich heute im Besitz der Menschen befinden, ist das
Phédnomen der Anthropomorphisierung immer ofter im Alltag festzustellen und hat somit
grof3en Einfluss auf menschliches Verhalten und Entscheidungen. Menschen nehmen demnach
regelméBig anthropomorphe Zuschreibungen vor, auch wenn sie ihre Umgebung beschreiben,



zum Beispiel Tiere, sich bewegende geometrische Figuren oder Wettermuster (Ztotowski et al.,
2015). Die Anthropomorphisierung ist somit eine natiirliche Folge der Bedeutung von sozialer
Interaktion und sozialer Kognition im menschlichen Leben (Bartneck et al., 2020).

In Bezug auf die Anthropomorphisierung von Robotern beinhaltet die aktuelle Literatur
entsprechende Vorschldge und Studien. Zum Beispiel wurde von Fong et al. ein Vorschlag
dafiir hervorgebracht, wie Roboter eingeordnet werden konnen: anthropomorph, zoomorph,
karikiert und funktional (Fong et al., 2002). Choi und Kim unterscheiden hinsichtlich des
Anthropomorphismus von Robotern in Aussehen, Mensch-Roboter-Interaktion und
Ubereinstimmung dieser beiden Faktoren (Ztotowski et al., 2015).

2.1.1 Beeinflussende Faktoren und ihre Folgen

Es gibt Faktoren, die die Wahrnehmung von Robotern beeinflussen, zum Beispiel deren
Aussehen und besonders die Malle des Kopfes (Di Salvo et al., 2002). Das Verhalten des
Roboters beeinflusst dabei mallgeblich die wahrgenommene Anthropomorphisierung. Zeigt
dieser beispielsweise ein typisch menschliches Verhalten, so wird er als eher anthropomorph
wahrgenommen. Ein Beispiel hierfiir ist das Schummeln beim Spielen.

Auch die Eigenschaften der Beobachter:innen spielen jedoch eine bedeutende Rolle bei der
Wahrnehmung der Roboter. Hierzu zdhlen unter anderem deren Motivation, deren sozialer
Hintergrund, deren Geschlecht und Alter (Bartneck et al., 2014).

Diese Faktoren wirken sich auf die Interaktion zwischen Menschen und Robotern aus, zum
Beispiel werden Robotern bestimmte Personlichkeitsmerkmale zugeordnet. Weiter ldsst sich
aufgrund der genannten Parameter sagen, dass das nonverbale Verhalten von Menschen
gegeniiber Robotern beeinflusst wird (Kendra et al., 2005).

Zu beachten ist hierbei jedoch, dass nicht alle Roboter auf die gleiche Weise
anthropomorphisiert werden, obwohl Menschen anthropomorphe Zuschreibungen fiir
verschiedene Arten von nichtmenschlichen Robotern machen (Ziotowski et al., 2015). Das
duBere Erscheinungsbild kann die Wahrnehmung von Objekten beeinflussen, was bedeutet,
dass sich Menschen bei der Interaktion mit einem Haustierroboter anders als mit einem
humanoiden Roboter verhalten. Obwohl sie beiden Robotertypen auf die gleiche Weise Befehle
geben, unterscheiden sich diese in der Art der Riickmeldung. Im Fall eines humanoiden
Roboters ist diese demnach formeller und beriihrungsvermeidender (Austermann et al., 2010).
Ebenso kann ein Unterschied zwischen der Anthropomorphisierung von Tieren und der von
Artefakten wie Autos oder Computern gemacht werden (Chin et al., 2004). Der Fall des
Haustierroboters wird an dieser Stelle nicht weiter behandelt, da er nicht Teil dieser Studie ist.
Zusammenfassend ldsst sich jedoch festhalten, dass sich Anthropomorphismus nicht allein auf
das Aussehen beschrinken lésst.

2.1.2  Auswirkungen

Riek et al. fithrten 2009 eine Studie durch, in der sie die Beeinflussung des wahrgenommenen
Anthropomorphismus in Bezug auf Empfinden von Empathie gegeniiber Robotern
analysierten. In dieser Untersuchung sahen die Proband:innen ein emotional bewegendes und
ein neutrales Video, die jeweils 30 Sekunden dauerten. Insgesamt gab es zehn Videos. Es gab
zu jedem Protagonisten jeweils ein neutrales und ein emotional bewegendes Video. In den
emotional bewegenden verhielten sich die gezeigten Menschen gegeniiber dem Protagonisten
aullergewohnlich grausam, indem sie diesen beispielsweise anschrien, ihn schubsten oder ihm
befahlen, peinliche Handlungen zu vollziehen. In dem neutralen Video wurde der Protagonist
bei etwas Alltdglichem wie dem Kellerputzen oder Tischdecken gezeigt. Im Video war



zundchst ein Schwarz-Wei3-Bild des Protagonisten zu sehen und dann die 30-sekiindige Szene.
Nach dem Ansehen der Videos wurden den Proband:innen im Fragebogen Bilder der fiinf
Roboter gezeigt und es wurde folgende Frage gestellt: ,,Stellen Sie sich vor, es hat ein Erdbeben
gegeben und Sie konnen nur einen der Roboterprotagonisten retten. Welchen wiirden Sie
retten?* (Riek et al., 2009). In Abbildung 1 sind die in dieser Studie verwendeten Protagonisten

dargestellt.

Roomba AUR Andrew AIu:la Anton
|

A

Mechanical Humanoid Android Human

Abbildung 1 Protagonisten der Studie (Quelle: Riek et al., 2009)

Die Ergebnisse zeigten hier, dass kein signifikanter Einfluss auf die Werte empfundener
Empathie fiir den Roboter aufgrund von Alter oder Geschlecht der Teilnehmer:innen besteht.
Es lieB sich aber anhand der Erkenntnisse bestétigen, dass fiir die menschlich aussehenden
Roboter mehr Empathie empfunden wurde (Riek et al., 2009).

Dariiber hinaus ist aus der Literatur bereits bekannt, dass Menschen weniger zdgern, einen
Roboter zu bestrafen und zu missbrauchen als einen Menschen. Dies konnte vor allem eine
Studie zeigen, bei der Milgrams Experiment mit einem Roboter durchgefiihrt wurde (Bartneck
et al., 2005 ).[s:E:p]Demgegenﬁber ging aus einer Studie von Reichenbach, Bartneck und Carpenter
hervor, dass es keinen Unterschied zwischen der Bestrafung eines hundedhnlichen Roboters
(AIBO) und eines menschlichen Roboters gibt (Reichenbach et al., 2006). Weitergehend konnte
in Untersuchungen bereits folgendes Phinomen festgestellt werden:istrRoboter, die in Aussehen
und Verhalten menschenéhnlich sind, werden weniger streng behandelt als maschinenidhnliche
Roboter, was sich fiir diese Studie darauf zuriickfiihren lassen konnte, dass dies mit einem

hoheren Empathieverhalten zusammenhéngt (Ztotowski et al., 2015).

Aus diesen Griinden sollen in der Studie dieser Bachelorarbeit mehrere Roboter mit
unterschiedlichen Graden an Anthropomorphisierung Einsatz finden. Dabei soll {iberpriift
werden, ob Unterschiede im Empathieverhalten der Studienteilnehmer:innen bei der
nonverbalen Misshandlung beobachtet werden konnen. Basierend auf den dargelegten
Kenntnissen widmet sich diese Studie zudem der Fragestellung, ob das Empathieverhalten auch
dann stirker ausgeprdgt gegeniiber Robotern mit einem hoheren Grad an
Anthropomorphisierung ist, wenn die Teilnehmer:innen sehen, wie diese nonverbal
misshandelt werden.

Aus diesen Erkenntnissen wird die Forschungshypothese H1 abgeleitet:

(H1): Es gibt einen Zusammenhang zwischen der Menge an empfundener Empathie wéihrend
einer nonverbalen Misshandlung eines Roboters und dem Grad der Anthropomorphisierung
dieses Roboters.

2.2 Robot-Abuse

Robot-Abuse beschreibt das Phidnomen, dass Menschen Roboter missbrauchen. Dieses
Verhalten kann sowohl verbal wie auch nonverbal sein. Ein nonverbaler Missbrauch kann sich
zum Beispiel in Schlagen oder Treten duflern. In mehreren Studien konnte dieses Verhalten von



Menschen bewiesen werden, beispielsweise im hitchBot-Projekt. Fiir dieses baute eine kleine
Gruppe kanadischer Forscher 2014 einen Roboter, der sich nicht bewegen konnte, und schickte
diesen quer durch Kanada, Deutschland, Niederlande und die USA. In Philadelphia wurde der
Roboter 2015 schlieBlich von einem Fremden zerstort (Fraser et al., 2017).

Ein anderes Beispiel fiir missbriduchliches Verhalten wurde in einer Studie aus Japan
prasentiert, die von 2013 bis 2014 durchgefiihrt wurde und in der ein menschengrofBer
humanoider Roboter in einer Shopping-Mall stand und mit Kindern agierte. Hierbei war zu
beobachten, dass diese ein aggressives Verhalten gegeniiber dem Roboter zeigten. Die Hélfte
der befragten Kinder, die den Roboter missbraucht hatten, gaben an, dass dieser den Missbrauch
als stressig oder schmerzhaft empfunden habe, fiinf der 28 Befragten waren hingegen der
Meinung, dass der Roboter den Missbrauch nicht wahrgenommen habe. Nomura et al.
beschrieben dabei, dass dieses Verhalten aus fehlender Empathie resultiere (Nomura et al.,
2014).

Nass et al. fanden heraus, dass Menschen Computer so behandeln, als wiren diese soziale
Akteure (Nass et al., 1994). Dieser Ansatz inspirierte die Media-Equation-Theorie, die besagt,
dass Menschen Gerite automatisch vermenschlichen und diesen echte Gefiihle zuschreiben.

Weiter werden im Folgenden Griinde fiir Robot-Abuse betrachtet.

Das Phinomen des Robot-Abuse findet im Alltag statt und es gibt mittlerweile viele Studien,
die bestitigen, dass Menschen Roboter missbrauchen, gerade wenn sie unbeaufsichtigt sind
(Bartneck et al., 2020). Doch was 10st dieses Verhalten aus? Wissenschaftler:innen konnten
zeigen, dass vor allem Kinder dazu neigen, Roboter zu missbrauchen (Tatsuya et al.). Dazu
fanden Psycholog:innen heraus, dass das Verhalten von Kindern dabei durch Motive wie die
Dominanz gegeniiber anderen ausgelost wird (Strohmeier, 2014). In der vorliegenden Studie
wird das Verhalten von Kindern jedoch nicht ndher betrachtet, da keine Kinder an der
Untersuchung teilnahmen.

Auch bei erwachsenen Menschen ist das Phanomen des Robot-Abuse zu beobachten. Hierbei
ist zu beriicksichtigen, dass Menschen Roboter mehr fiir Handlungen zur Rechenschaft ziehen
als andere nichtmenschliche Objekte (Zlotowski et al., 2015).

Bartneck und Kejsers haben in ihrer Studie mit dem Roboter NAO untersucht, ob aggressives
Verhalten gegeniiber Robotern von den gleichen sozialen Prozessen beeinflusst wird, die
menschliches Mobbingverhalten steuern. Sie konnten herausfinden, dass die Teilnehmer:innen
umso aggressiver reagierten, je weniger Gefithle und Menschendhnlichkeit sie dem Roboter
zuschrieben (Bartneck & Kejsers, 2018). Ein weiterer Grund fiir Robot-Abuse kdnnte eine Art
von Selbstverteidigung sein, wie Bartneck et al. 2020 berichteten (Bartneck et al., 2020).

In diesem Zusammenhang fiihren Bartneck und Hu Folgendes an: ,,[W]enn Menschen einen
Roboter als Maschine betrachten, dann sollten sie wenig Schwierigkeiten haben, ihn zu
missbrauchen oder zu zerstoren, solange sein Besitzer die Erlaubnis gibt. Wenn Menschen
einen Roboter fiir einigermafen lebendig halten, dann zdgern sie wahrscheinlich, den Roboter
zu missbrauchen, geschweige denn zu tdten, selbst mit der Erlaubnis seines Besitzers.
(Bartneck & Hu, 2008) Aus ethischer Sicht konnen einige Verhaltensweisen demnach als
unmoralisch angesehen werden, selbst wenn sie an einem leidensunfdhigen Wesen wie einem
Roboter ausgefithrt werden (Sparrow, 2017). Weiter ist zu beriicksichtigen, dass
Robotermissbrauch zu Schiden am Roboter und damit verbunden zu gefédhrlichen Situationen
fiir die Maschine, aber auch fiir Menschen fithren kann (Sparrow, 2017).



2.3 Geschlechterunterschiede

Aus bisherigen Studien ist bekannt, dass es Unterschiede zwischen Ménnern und Frauen gibt.
Geschlechtsspezifische Differenzen gibt es zum Beispiel bei der Sprachfunktionalitit. Hier
verwenden Minner meist die linke Gehirnhilfte, wihrend Frauen oft beide Gehirnhilften
verwenden (Pinker, 2008).

Die Theorie der sozialen Identitdt (Tajfel & Turner, 1986) besagt, dass Méanner und Frauen auf
unterschiedliche Weise iibereinander nachdenken und aufeinander reagieren. Diese Differenzen
basieren auf wahrgenommenen Ahnlichkeiten oder Unterschieden im Geschlecht, in
personlichen Merkmalen oder anderen Gruppenzugehorigkeiten, die Gemeinsamkeiten
herstellen oder wiederum ausschlieBen kdnnen.

Die soziale Prisenz beschreibt unterschiedliche Kommunikationssituationen, zum Beispiel die
Kooperation bei der Arbeit oder im Dienstleistungsbereich (Miihlenfeld, 2004). Die Theorie
der sozialen Priasenz und deren Wirkung konnten zudem mit der sozialen Erwiinschtheit
zusammenhdngen (Kiesler & Sproull, 1986). Auch Cialdini et al. sowie Eisenberg et al.
brachten diesbeziiglich Selbstberichte von Erwachsenen in mehreren Studien tiber Empathie
mit der sozialen Erwiinschtheit in Verbindung (Cialdini et al., 1987; Eisenberg et al., 1989).

Auch in Bezug darauf, wie Méanner und Frauen Roboter wahrnehmen, gibt es Unterschiede.
Diese bestehen beispielsweise im Hinblick darauf, wie Frauen und Ménner mit ihnen
interagieren. Zudem ist es wahrscheinlich, dass sich Méanner und Frauen auf unterschiedliche
Weise sozial mit Robotern identifizieren (Crowell et al, 2009).

Ein weiterer belegter Unterschied zwischen Mannern und Frauen ist die korperlich priferierte
Entfernung, mit der sie sich zu Anfang einem Roboter ndhern mochten (Crowell et al, 2009).
Da die Teilnehmer:innen in der vorliegenden Studie ein Video sahen, in dem ein Roboter
nonverbal misshandelt wird, ist die priferierte Entfernung in diesem Fall nicht direkt relevant
und wird an dieser Stelle daher nicht weiter betrachtet.

Crowell et al. erklarten 2009, dass Frauen in Bezug auf die Negativitit gegeniiber Robotern
,schlechter* abschneiden wiirden, insbesondere in Bezug auf Emotionen. Weiter kamen sie in
ihrer Studie zu dem Schluss, dass es heterogene Wahrnehmungen von Menschendhnlichkeit
gibt. Dies wurde auf die soziale Prasenz zuriickgefiihrt, wobei das Phinomen bei mannlichen,
aber nicht bei weiblichen Teilnehmer:innen zu beobachten war und gleichzeitig auf Vorurteile
gegeniiber Robotern schlielen liel (Crowell et al., 2009).

Ein weiterer relevanter Aspekt fiir diese Studie ist der Unterschied im Empfinden von Empathie
zwischen Frauen und Ménnern. Davis zeigte 1983, dass das Geschlecht einen Einfluss auf das
Empfinden der Empathie hat und Frauen hiufiger iiber Empathie berichteten (Davis, 1983).
Weiter haben Cohen et al. 2005 gezeigt, dass Frauen bei Aufgaben der Emotionserkennung und
sozialen Sensibilitdt besser als Manner abschneiden (Cohen et al., 2005). Auch die Studie von
Rosenthal et al. konnte einen signifikanten Unterschied in der Empfindung der Empathie
zwischen Ménnern und Frauen zeigen. Auf das Empfinden von Empathie wird in Abschnitt 2.4
nédher eingegangen (Rosenthal et al., 2012).

Zusammenfassend ldsst sich annehmen, dass Minner und Frauen in dieser Studie
unterschiedlich auf die gezeigten Videos reagieren. Aus diesen Erkenntnissen wird die folgende
Forschungshypothese H2 abgeleitet:

(H2): Frauen empfinden mehr Empathie gegeniiber nonverbal misshandelten Robotern als
Mdnner.



2.4 Empathie

Hinsichtlich des Themas dieser Bachelorarbeit ist es notwendig, niher auf Empathie und das
Empathieempfinden einzugehen. Der urspriingliche Begriff Einfiihlung bedeutet sich in einen
anderen hineinfiihlen und wurde von dem deutschen Philosophen Robert Vischer eingefiihrt
(Vischer, 1873). Der Begriff Empathie ist daher urspriinglich ein Kunstwort, das das Wort
Einfiihlung zum GroBteil ersetzen konnte. Der amerikanische Psychologe Titechner verwendete
den Begriff als Ubersetzung fiir den griechischen Terminus empatheia (Korner, 1998).

2.4.1 Entwicklung der Empathieforschung

Die Entwicklung des Empathieempfindens ist kein neues Forschungsthema, allerdings ist zu
beobachten, dass entwicklungs- und sozialpsychologische Forschung mit den Jahren deutlich
zugenommen hat, wie schon Eisenberg und Fabes feststellten (Eisenberg & Fabes, 1990). Im
Folgenden soll auf ausgewihlte Aspekte zum Verstehen der Empathie eingegangen werden;
dabei sollen auch entsprechende Modelle miteinander verglichen werden.

Korner berichtete 1998 davon, dass es verschiedene Weisen gibt, Empathie zu verstehen. Er
zeigte auf, dass Psychoanalytiker vor allem versuchen, das Phinomen auf zwei Arten zu
beschreiben: Entweder wird der Prozess mit mehreren aufeinanderfolgenden Schritten erldutert
oder als eine parallele Abfolge von Ereignissen (Kdrner, 1998).

Empathie setzt sich bei Menschen aus verschiedenen Komponenten und Kompetenzen
zusammen. Hierzu z&hlt Korner die Gefiihlsansteckung, die Perspektiveniibernahme und die
Fahigkeit, den Kontext sozialer Situationen zu verstehen. Diese Kompetenzen miissen nach
Korner mit sozialer Erfahrung gelernt werden (Korner, 1998).

Friedelmeier und Trommsdorff machten deutlich, dass Empathie nicht dasselbe wie
Gefiihlsansteckung ist, da ein wesentliches Unterscheidungsmerkmal der Grad der
Identifikation mit dem anderen oder der anderen und dessen/deren Lage ist. Es wird hier
beschrieben, dass es sich bei der Gefiihlsansteckung darum handelt, per Identifikation den
gleichen Zustand der Emotion anzunehmen. Bei der Empathie handelt es sich hingegen um eine
Nachempfindung und somit um eine Teilidentifikation (Friedelmaier & Trommsdorff, 1992).

Laut der aktuellen Literatur gibt es viele Moglichkeiten, das Konzept der Empathie zu verstehen
(Stueber, 2019). Zunidchst ist es fiir das Empfinden von Empathie wichtig, Gefiihle erkennen
und nachvollziehen zu konnen. Malinowska fasste 2021 diesbeziiglich folgende Handlungen
zusammen, die zur Empathie zdhlen:

a. fiihlen, was jemand anderes fiihlt

sich um jemand anderen kiimmern

emotional von den Emotionen und Erfahrungen eines anderen betroffen sein, obwohl
nicht unbedingt die gleichen Emotionen erlebt werden

sich in die Situation eines anderen hineinversetzen

sich vorstellen, ein anderer in der Situation des anderen zu sein

Riickschliisse auf den mentalen Zustand eines anderen ziehen

Kombinationen der in a.—f. beschriebenen Prozesse (Malinowska, 2021)

© o A

Diesbeziiglich ist jedoch zu diskutieren, ob diese Prozesse genauso auf Roboter angewendet
werden konnen. Auflerdem sind hier erneut die geschlechtsspezifischen Differenzen zu
berticksichtigen. Im Allgemeinen wurde bewiesen, dass es in Bezug auf das Empfinden von
Empathie Unterschiede zwischen Madnnern und Frauen gibt. Es ist also von groB3er Bedeutung,



das Geschlecht zu beriicksichtigen, da die vorhandene Literatur bestitigt, dass Frauen im
Allgemeinen empathischer sind als Ménner (Cheng et al., 2006; Rosenthal et al., 2012). Darauf
wurde bereits in Abschnitt 2.3 eingegangen.

2.4.2 Empathie gegeniiber Robotern

Grundsitzlich wird der Begriff Empathie in der Literatur nicht nur fiir die Beschreibung von
Gefiihlen der Menschen fiir Menschen verwendet, sondern auch fiir Gefiilhle von Menschen
gegeniiber Robotern. Menschen empfinden zum Beispiel Empathie anderen Personen
gegeniiber, die Schmerzen haben. Dieses Gefiihl kdnnen sie gleichwertig auch fiir kiinstliche
Entitdten aufbringen. Allerdings bedeutet dies nicht zwangslaufig, dass alle Prozesse bei der
Interaktion oder Wahrnehmung eines Menschen und der eines Roboters gleichwertig sind
(Rosenthal et al., 2012).

Unabhingig davon, was Menschen am Ende tun, empfinden sie moglicherweise die gleiche
Menge an negativen Emotionen oder Empathie sowohl fiir echte als auch fiir kiinstliche Tiere
und sowohl fiir echte als auch kiinstliche Menschen, wenn sie diese in einer schwierigen
Situation sehen (Rosenthal et al., 2012). Zu betonen ist an dieser Stelle, dass Empathie nicht
mit Mitleid gleichzusetzen ist, da es bei Mitleid ausschlieBlich um negative emotionale
Zusténde geht. Empathie kann sich hingegen auch in Freude fiir jemanden &ufern. Das bedeutet,
dass Empathie auch das Miterleben positiver Emotionen bedeutet (Friedlmeier & Trommsdorf).
Zudem lésst sich sagen, dass Menschen, die grundsdtzlich mehr Empathie empfinden, dieses
Verhalten wahrscheinlich auch in einer Studie eher zeigen werden (Ciatdini et al., 1987).

Aktuell weist die Forschung im Bereich der sozialen Robotik auf Erfolge und vielversprechende
Resultate mit Robotermodellen hin, die gezielt empathisches Verhalten in den Vordergrund
stellen. Ein Beispiel, das sich an dieser Stelle einbringen lisst, ist die Robbe Paro, die nonverbal
mit Gerduschen, Korper- und Kopfbewegungen und Blinzeln interagiert. Paro wird bei
Demenzpatient:innen zur Stimulierung des psychischen Wohlbefindens und des
Sozialverhaltens sowie in der Therapie von Kindern mit autistischen Stoérungsbildern zur
Beruhigung eingesetzt (Schneider, 2021). Auch der Roboter Pepper sowie sein kleiner ,Bruder*
NAO konnen hier genannt werden (Schneider, 2021). NAO wird in der vorliegenden Studie
verwendet.

Auch der Kostenfaktor spielt eine grofBe Rolle. Bartneck und Hu diskutierten in der
Vergangenheit Unterschiede beziiglich der Kosten eines Roboters. Bei einem preiswerteren
Roboter konnte ein Missbrauch einfacher fiir die Proband:innen zu verarbeiten sein als bei
einem offensichtlich teureren Roboter (Bartneck & Hu, 2008).

Als eine bedeutende Grundlage fiir diese Bachelorarbeit dient die Studie von Rosenthal et al.
(Rosentahl et al., 2012). Daher wird diese nachfolgend kurz beschrieben. Die Studie
beschéftigte sich damit, welche emotionalen Reaktionen Menschen auf Roboter zeigen. In
diesem Studiendesign wurde der Roboter Pleo verwendet. Pleo ist ein 20 cm hoher und 50 cm
langer Unterhaltungsroboter in Form eines Baby-Camarasaurus. Es wurde ein 2x2-Design
verwendet, bei dem als erster Faktor die vorherige Interaktion mit dem Roboter betrachtet
wurde. Als zweiter Faktor wurden zwei Videos, ein freundliches und eines, in dem der Roboter
misshandelt wird, gezeigt. Die Ergebnisse dieser Studie deuten darauf hin, dass die
Teilnehmer:innen nach dem Anschauen des Foltervideos signifikant erregter waren und sich
deutlich negativer fiihlten, wobei die vorherige Interaktion keinen Einfluss zeigte. Die
Proband:innen berichteten nach dem Ansehen des Foltervideos, signifikant mehr Mitleid fiir
den Roboter und Wut auf den folternden Menschen zu fiihlen. Das Video beeinflusste somit die



subjektiven Gefiihle der Teilnehmer:innen. Weiter zeigte die Studie, dass Proband:innen, die
vorher nicht mit Pleo interagiert hatten, das Video als amiisanter und unterhaltsamer einstuften
als diejenigen, die Pleo vorher begegnet waren. Dieses Phidnomen ist auch ein erwartetes
Ergebnis dieser Bachelorarbeit.

Aufgrund der Erkenntnisse aus der Literatur werden folgende Hypothesen aufgestellt:
(H3): Proband:innen unterscheiden sich in ihrem Empfinden der Empathie wihrend der
Misshandlung eines Roboters aufgrund ihrer Technikaffinitdt.

2.5 Zwischenfazit

Im folgenden Zwischenfazit werden noch einmal wichtige Aspekte der theoretischen
Herleitung aufgezeigt.

Zusammenfassend ldsst sich noch einmal aufzeigen, dass verschiedene Aspekte auf die
Wahrnehmung von Robotern Einfluss nehmen (Bartneck et al., 2014). Diese Aspekte wie
beispielsweise das Alter und der soziale Hintergrund sind bei Personen individuell und erkliren
unter anderem eine unterschiedliche Wahrnehmung von Robotern. Weiter lésst sich sagen, dass
auch das Aussehen und das Verhalten des Roboter Einfluss auf die Wahrnehmung der
Menschen haben. Roboter, die hier als menschenéhnlicher wahrgenommen werden, werden
weniger streng behandelt (Ztotowski et al., 2015). Dabei ist zu beachten, dass sich Frauen und
Mainner auf unterschiedliche Weise sozial mit Robotern identifizieren (Crowell et al, 2009).

Das Phinomen des Robot-Abuse konnte in vorangegangenen Studien vor allem schon bei
Kindern nachgewiesen werden (Nomura et al., 2014). Zudem wird das Phidnomen vor allem
beobachtet, wenn Menschen sich unbeobachtet fiihlen (Bartneck et al., 2020).

Fiir diese Studie ist es relevant, dass der Kostenfaktor bei Robotern eine Rolle spielt (Bartneck
& Hu, 2008). Dies nahm auch Einfluss auf die Auswahl der Roboter in dieser Studie.

3 Methodik

In dieser Bachelorarbeit wird der Unterschied zwischen Robotern mit unterschiedlichen Graden
von Anthropomorphismus im Hinblick auf das Empathieempfinden von Personen wihrend
einer nonverbalen Misshandlung dieser Roboter untersucht. Weiter ist ein wichtiger Bestandteil
dieser Studie, die Unterschiede bei diesem Empathieempfinden zwischen Méannern und Frauen
zu untersuchen.

Dafiir wurde eine quantitative Onlinestudie durchgefiihrt.

Das Design dieser Studie ist ein 2x3-Between-Subjects-Design. Als erster Faktor wurde dabei
das Geschlecht untersucht, bei dem zwischen ménnlichen und weiblichen Teilnehmer:innen
unterschieden wurde. Im zweiten Faktor wurden drei Roboter mit unterschiedlichen Graden der
Anthropomorphisierung untersucht und verglichen.

Das Between-Subjects-Design wurde gewihlt, da so sichergestellt werden konnte, dass kein
Ermiidungseffekt auftritt. Jede:r Teilnehmer:in sieht jeweils ein Video von einem
misshandelten Roboter. Dadurch wird vermieden, dass mehrere Roboter gesehen werden und
das Ergebnis verfdlscht wird. Zudem wird pro Teilnehmer:in immer ein Video mit einem
Roboter gezeigt, somit konnen die Ergebnisse verglichen werden, ohne dass ein Storfaktor
entstehen kann, weil mehrere Videos hintereinander geschaut werden und dies die einzelnen
Ergebnisse verfalscht.



Zudem handelte es sich bei der Studie um ein multivariates Design und ist keine
Messwiederholung angedacht.

Die Studie wurde vom 30.05.2022 bis zum 28.06.2022 durchgefiihrt.

Im Folgenden werden diesbeziiglich das Stimulusmaterial, die Messinstrumente, die
Stichprobe, die verwendeten Roboter und der Ablauf erliutert.

3.1 Stimulusmaterial

Im Fragebogen wurden den Teilnehmer:innen selbsterstellte Videos gezeigt, in denen die
verwendeten Roboter nonverbal misshandelt werden. In den im Fragebogen gezeigten Videos
wurde eine Situation dargestellt, mit der sich die Proband:innen vorstellen konnten, dass sie
einen Raum betreten und jemanden vorfinden, der gerade einen Roboter nonverbal missbraucht.
Diese Szenen dauerten jeweils neun Sekunden. Der Originalton des Videos wurde dabei
abgespielt, wobei darauf geachtet wurde, dass die Gerdusche der Misshandlung bei den
verschiedenen Robotern vergleichbar waren.

Am Anfang des Stimulusmaterials war, wie in der Studie von Rosenthal et al., jeweils ein
schwarzer Screen zu sehen. Dann folgte die Szene des Robotermissbrauchs. Hier sahen die
Teilnehmer:innen zuerst eine Tiir, die dann von einer Person von aulen gedffnet wurde. Danach
war eine Szenerie zu sehen, die einem Wohnzimmer nachgestellt war. In der Mitte des Bildes
war eine Person zu sehen, die den Roboter tritt. In jedem Video wurde jeweils ein Roboter
gezeigt. Um Stérungen zu vermeiden, trug die Person im Video schwarze Kleidung und ihr
Gesicht war nicht zu erkennen.

Das Video wurde so gefilmt, dass es fiir die Teilnehmer:innen wirkte, als wiirden sie durch die
Tiir gehen und die gezeigte Situation beobachten. Im Fragebogen wurde den Teilnehmer:innen
zudem durch einen erkldrenden Text verdeutlicht, dass sie sich vorstellen sollen, die gezeigte
Situation selbst zu erleben. Dies sollte beim Beantworten der Skalen, wie der PANAS-Skala
helfen, genauso wie bei den Antworten auf die Fragen nach einem moglichen Eingreifen in die
Situation.

In den Videos wurde eine nonverbale Misshandlung von einer Person an dem jeweiligen
Roboter vorgenommen. Die Misshandlung bestand aus Treten des Roboters. Wie in
Abbildungen 2 bis 4 zu sehen ist, tritt die Person gegen den Roboter. Das Treten wurde dabei
mehrere Male wiederholt.

Die Szenerie und Misshandlung waren in allen Videos identisch, damit die Stimuli vergleichbar
waren. Lediglich der misshandelte Roboter wurde gewechselt.



Abbildung 3 Aufnahme des Videos mit dem Roboter MiRo-E ign Darstellung, 2022)
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Abbildung 4 Aufnahme des Videos mit dn R

3.2 Messinstrumente

Im Fragebogen wurden die Variablen Geschlecht, Alter und aktuelle Berufstatigkeit zur Sozio-
Demografie erhoben.

Die Technikaffinitdt (Karrer et al., 2009) wurde mit einer fiinfstufigen Likert-Skala (1 = stimme
gar nicht zu bis 5 = stimme voll zu) mit den Subskalen Begeisterung (5 Items z.B. Es macht mir
Spap, ein elektronisches Gerdt auszuprobieren; Cronbachs Alpha = .768. Dieser Cronbachs
Alpha Wert ldsst sich als gut einstufen), Kompetenz (4 Items z.B. Ich kenne mich im Bereich
elektronischer Gerdte aus; Cronbachs Alpha = .774. Dieser Cronbachs Alpha Wert ldsst sich
als gut einstufen), negative Einstellung (5 Items z.B. Elektronische Gerdite machen unabhdngig,
Cronbachs Alpha = .636. Dieser Cronbachs Alpha Wert ldsst sich als akzeptabel einstufen) und
positive Einstellung (5 Items z.B. Elektronische Gerdte verringern den personlichen Kontakt
zwischen den Menschen; Cronbachs Alpha = .667. Dieser Cronbachs Alpha Wert lésst sich als
akzeptabel einstufen) gemessen. Die Skala wurde gemessen, um analysieren zu kénnen, ob die
Technikaffinitdt der Proband:innen einen Einfluss auf die empfundene Empathie fiir den
misshandelten Roboter hat.

Da die Cronbachs Alpha Werte fiir die Subskala der negativen Einstellung bei .636 und die
Subskala der positiven Einstellung bei .667 liegt, werden diese beiden Subskalen nicht in die
Interpretation der Ergebnisse mit einbezogen.

Weiter wurde die Negative Attitudes towards Robots Skala (NARS) (Bartneck et al., 2019)
mit einer fliinfstufigen Likert-Skala (1 = stimme gar nicht zu bis 5 = stimme voll zu) mit den
Subskalen negative Einstellung gegeniiber Situationen und Interaktionen mit Robotern (6 Items
z.B. Das Wort ,Roboter‘ hat keine Bedeutung fiir mich; Cronbachs Alpha = .738. Dieser
Cronbachs Alpha Wert lédsst sich als gut einstufen), negative Einstellungen zum sozialen
Einfluss von Robotern (5 Items z.B. Ich wiirde mich unwohl fiihlen, wenn Roboter wirkliche
Gefiihle hdtten; Cronbachs Alpha = .712. Dieser Cronbachs Alpha Wert lésst sich als gut
einstufen) und Negative Einstellungen gegeniiber Emotionen in der Interaktion mit Robotern
(3 Items z.B. Wenn Roboter Gefiihle hdtten, kénnte ich mich mit ihnen anfreunden; Cronbachs
Alpha = .731. Dieser Cronbachs Alpha Wert lésst sich als gut einstufen), um die Einstellung
der Proband:innen gegeniiber den Robotern zu messen. Die NARS Skala wurde in den
Fragebogen aufgenommen, um die Einstellung der Proband:innen gegeniiber Robotern messen
zu kdnnen.



Es wurde die Self-Report Measure for the Assesment of Emotion Regulation Skills Skala (SEK)
(Berking & Znoj, 2011) mit einer fiinfstufigen Likert-Skala (1 = stimme gar nicht zu bis 5 =
stimme voll zu) gemessen. Die Skala wurde zur Selbsteinschitzung der eigenen emotionalen
Kompetenzen entwickelt und in diesem Fragebogen eingefiigt, damit diese Selbsteinschétzung
der Proband:innen gemessen werden kann.

Hierfiir wurden die Proband:innen gebeten, ihre Gefiihle der letzten Woche zu beurteilen:

Im Folgenden geht es darum, wie Sie sich in der letzten Woche gefiihlt haben. Entscheiden Sie,
ob die nachfolgenden Aussagen iiberhaupt nicht, selten, manchmal, fast immer zutreffen.

Die Items wurden eingeleitet mit /n der letzten Woche und ein Beispielitem hieraus ist ... achte
auf meine Gefiihle.

Sie wurde mit den Subskalen Aufmerksamkeit (3 Items z.B. ...achte ich auf meine Gefiihle;
Cronbachs Alpha = .839. Dieser Cronbachs Alpha Wert ldsst sich als sehr gut einstufen),
Klarheit (3 Items z.B. ...Adtte ich klar benennen konnen, wie ich mich gerade fiihle; Cronbachs
Alpha = .827. Dieser Cronbachs Alpha Wert ldsst sich als sehr gut einstufen),
Korperwahrnehmung (3 Items z.B. ...hatte ich eine gute korperliche Wahrnehmeung meiner
Gefiihle; Cronbachs Alpha =.754. Dieser Cronbachs Alpha Wert ldsst sich als gut einstufen),
Verstehen (3 Items z.B. ...verstand ich meine emotionalen Reaktionen; Cronbachs Alpha=.801.
Dieser Cronbachs Alpha Wert ldsst sich als sehr gut einstufen), Akzeptanz (3 Items z.B.
...konnte ich auch negative Gefiihle annehmen; Cronbachs Alpha = .724. Dieser Cronbachs
Alpha Wert ldsst sich als gut einstufen), Resilenz (3 Items z.B. ...fiihle ich mich auch intensiven,
negativen Gefiihlen gewachsen; Cronbachs Alpha = .809. Dieser Cronbachs Alpha Wert lésst
sich als sehr gut einstufen), Selbstunterstiitzung (3 Items z.B. ...stand ich mir in belastenden
Situationen selbst zur Seite; Cronbachs Alpha = .740. Dieser Cronbachs Alpha Wert ldsst sich
als gut einstufen), Konfrontationsbereitschaft (3 Items z.B. ...machte ich, was ich mir
vorgenommen hatte, auch wenn ich mich dabei unwohl oder dngstlich fiihlte; Cronbachs Alpha
=.760. Dieser Cronbachs Alpha Wert lésst sich als gut einstufen) und Regulation (3 Items z.B.
...konnte ich positive Gefiihle gezielt herbei fiihren; Cronbachs Alpha = .746. Dieser Cronbachs
Alpha Wert lasst sich als gut einstufen) gemessen.

AuBlerdem wurde die Positive and Negative Affect Schedule (PANAS) (Janke & Glockner-
Rist, 2012) mit einer fiinfstufigen Likert Skala (1 = stimme gar nicht zu bis 5 = stimme voll zu)
mit der positiven Subskala (10 Items z.B. aktiv; Cronbachs Alpha = .769. Dieser Cronbachs
Alpha Wert ldsst sich als gut einstufen) und der negativen Subskala (10 Items z.B. bekiimmert;
Cronbachs Alpha = .872. Dieser Cronbachs Alpha Wert ldsst sich als sehr gut einstufen)
gemessen. Die Skala wurde dem Fragebogen hinzugefiigt, um Affekte messen zu konnen.

Die Teilnehmer:innen wurden zudem gebeten ihre Gefiihle nach dem gezeigten Video
einzuschitzen. Diese Skala (Rosenthal et al., 2012) wurde mit einer fiinfstufigen Likert-Skala
(1 = stimme gar nicht zu bis 5 = stimme voll zu) mit den Subskalen Schade fiir den Roboter /
wiitend auf den Folterer (5 Items z.B. ich hoffte, dass das Leid des Roboters bald aufhéren
wiirde; Cronbachs Alpha =.797. Dieser Cronbachs Alpha Wert ldsst sich als sehr gut einstufen)
und der Subskala Empathie fiir den Roboter (7 Items z.B. ich hatte Mitleid mit dem Roboter;
Cronbachs Alpha =.797. Dieser Cronbachs Alpha Wert lésst sich als gut einstufen) gemessen.
Diese Skala wurde im Fragebogen verwendet, um messen zu konnen wie viel Empathie fiir den
gezeigten Roboter empfunden wird und wie sich das Empathieempfinden der Proband:innen in
Geschlecht und der verschiedenen Robotern unterscheidet.

Um die Personenwahrnehmung des gesehenen Roboters zu messen, wurde die Skala Godspeed
mit einem schematischen Differential gemessen. Die Skala wurde mit den Subskalen
Anthropomorphismus (5 Items z.B. unecht gegen natiirlich; Cronbachs Alpha = .808. Dieser
Cronbachs Alpha Wert ldsst sich als sehr gut einstufen), Belebtheit (6 Items z.B. fot gegen
lebendig; Cronbachs Alpha =.797. Dieser Cronbachs Alpha Wert ldsst sich als gut einstufen),
Sympathie (5 Items z.B. nicht mogen gegen mogen; Cronbachs Alpha =.852. Dieser Cronbachs



Alpha Wert lasst sich als sehr gut einstufen) und Intelligenz (5 Items z.B. inkompetent gegen
kompetent; Cronbachs Alpha =.791. Dieser Cronbachs Alpha Wert lésst sich als gut einstufen).
Weiter wurde eine Skala zur Bewertung des Videos verwendet (Rosenthal et al., 2012). Es
wurde eine flinfstufige Likert Skala (1 = stimme gar nicht zu bis 5 = stimme voll zu) mit den
Subskalen negatives Video (6 Items z.B. das Video war deprimierend; Cronbachs Alpha = .865.
Dieser Cronbachs Alpha Wert lésst sich als sehr gut einstufen), lustiges Video (6 Items z.B.
das Video war lustig; Cronbachs Alpha = .713. Dieser Cronbachs Alpha Wert lisst sich als gut
einstufen), interessantes Video (4 Items z.B. das Video war spannend; Cronbachs Alpha=.739.
Dieser Cronbachs Alpha Wert lésst sich als gut einstufen) und nicht emotionales Video (3 Items
z.B. das Video war bedeutungslos; Cronbachs Alpha = .813. Dieser Cronbachs Alpha Wert
lasst sich als sehr gut einstufen) verwendet.

Im Fragebogen werden zudem Fragen mit Freitext Antworten gestellt, um qualitative Aussagen
der Teilnehmer:innen zu erheben. Diese dienen dazu zusitzlich zu analysieren wie die
Teilnehmer:innen in der gezeigten Situation reagieren und gegebenenfalls eingreifen wiirden.
Die Teilnehmer:innen wurden gebeten in einem Freitextfeld zu beschreiben, wie sie in der
gezeigten Situation reagieren wiirden: Beschreiben Sie in 1-2 Scitzen wie Sie in der gezeigten
Situation reagieren wiirden, wenn Sie den Raum im Video betreten wiirden. Das ermoglicht
qualitative Aussagen und einen Vergleich der jeweiligen Interpretation einer mdglichen
Antwort der Teilnehmer:innen. Es wurden mit Verwendung einer fiinfstufigen Likert-Skala,
mit Stufen von gar nicht bis sehr, die Fragen Wie wahrscheinlich es ist, dass Sie selbst dieses
Verhalten zeigen wiirden? und Wie angemessen finden Sie das Verhalten der Person im Video?
gestellt. Weiter wurde mit einem Freitextfeld gefragt wie angemessen die Teilnehmer:innen das
im Video gezeigte Verhalten fanden. Das wurde mit dem Text Beschreiben Sie in 1-2 Sitzen
was Sie an der Situation im Video angemessen und was unangemessen fanden eingeleitet.
Hinzukommend wurden die Fragen Wie nachvollziehbar finden Sie das Verhalten der Person
im Video? und Wie wahrscheinlich ist es, dass Sie in dieser Situation eingreifen wiirden? Mit
einer flinfstufigen Likert-Skala gemessen. Weiter wurden die Teilnehmer:innen darum gebeten
in Freitextfeldern weitere Informationen dazu zu teilen, wie sie in der gesehenen Situation des
beobachteten Robotermissbrauchs reagieren wiirden: Wenn Sie sich vorstellen, dass Sie die
gezeigte Situation erleben und eingreifen wiirden, beschreiben Sie in 1-2 Sdtzen wie genau Sie
in diese Situation eingreifen wiirden.

Zudem wird abgefragt, ob die Teilnehmer:innen von sich selbst behaupten wiirden, selbst schon
mal einen Roboter missbraucht zu haben. Zu dieser Frage gibt es die Antwortmoglichkeiten Ja
und Nein. Wurde diese Frage von Proband:innen mit Ja beantwortet, wurden die
Teilnehmer:innen automatisch zu einer Seite weitergeleitet, auf der sie gebeten wurden in
einem Freitext Feld weitere Informationen dazu zu teilen, wie sie in der gezeigten Situation
eingreifen wiirden: Wenn Sie sich vorstellen, dass Sie die gezeigte Situation erleben und
eingreifen wiirden, beschreiben Sie in 1-2 Sditzen wie genau Sie in diese Situation eingreifen
wiirden.

Weiter wurden die Teilnehmer:innen nach ihrer bisherigen Erfahrung mit Robotern gefragt.
Hierzu wurden folgende Fragen gestellt: Haben Sie schon mal einen Roboter benutzt? Wenn ja,
welchen? Es gab hier, die Antwortmoglichkeiten Ja, ich habe folgende benutzt: mit einem
Freitextfeld und Nein.

Weiter wurde gefragt: Besitzen Sie einen Roboter? Hierzu zdhlen zum Beispiel
Staubsaugroboter. Es gab hier, die Antwortmdglichkeiten Ja, ich habe folgende benutzt: mit
einem Freitextfeld und Nein.

Zudem wurde gefragt, ob die Teilnehmer:innen Google Home oder Alexa besitzen: Besitzen
Sie Ein Google Home Gerdt oder Alexa? Auch hier gab es die Antwortmdglichkeiten Ja, ich
habe folgende benutzt: mit einem Freitextfeld und Nein.



Um die Vorerfahrung der Proband:innen zu den in der Studie verwendeten Robotern zu messen,
wurde die folgende Frage Wie bewerten Sie Ihre Vorerfahrung mit den folgenden Robotern?
gestellt. Die Frage wurde mit einer fiinfstufigen Likert Skala von Ich kenne den Roboter gar
nicht bis Ich habe schon mehrfach mit dem Roboter gearbeitet und kenne mich gut aus
gemessen. Diese Frage wurde in jedem Fragebogen mit allen drei Robotern abgefragt,
unabhéngig davon welcher der drei Roboter wihrend der Misshandlung gezeigt wurde.

Anzumerken ist ferner, dass alle Variablen der Skalen in randomisierter Reihenfolge angezeigt
worden sind, damit sichergestellt wurde, dass die Reihenfolge keinen Einfluss auf die
Ergebnisse nehmen konnte.

3.3 Stichprobe

Der Onlinefragebogen wurde mit SoSci Survey (https://www.soscisurvey.de/) erstellt und mit
SPSS ausgewertet, wobei die Stichprobe als Zufallsstichprobe erhoben wurde.

Die StichprobengroBe lag bei insgesamt 227 Proband:innen, von denen 111 weiblich und 115
ménnlich waren. Ein Teil der Proband:innen waren Studierende, deren Teilnahme mit
Kurspunkten vergiitet wurde. Weiter wurden die Teilnehmer:innen durch die Veroffentlichung
des Links fiir den Fragebogen in geschiftlichen Teams Raumen rekrutiert. So konnte dafiir
gesorgt werden, dass die Teilnehmer:innen den Link direkt am Desktop 6ffnen und somit die
Videos in einer geeigneten GroBe ansehen.

Die Teilnehmer:innen waren zwischen 18 und 70 Jahren alt mit einem Mittelwert von M =
31.74 (SD = 11.99).

Die meisten Teilnehmer:innen waren zum Zeitpunkt der Umfrage Angestellte:r oder
Student:innen. Genauere Informationen zur Beschéftigung lassen sich Tabelle 1 entnehmen.

Tabelle 1 Aktuelles Beschdftigungsverhdltnis der Teilnehmer:innen

Beschiftigung Anzahl der Teilnehmer:innen
Angestellte 114

Student:innen 100

Sonstiges 6

in Ausbildung 3

Beamte 1

Schiiler:innen 0

arbeitslos 0

Die Gruppen fiir das Design wurden nach dem Geschlecht und den drei Robotern gebildet. Um
zu gewdbhrleisten, dass die Gruppen gleichverteilt sind, wurden zwei Zufallsgeneratoren
verwendet.

Somit konnte gewéhrleitet werden, dass die Proband:innen gleich verteilt wurden. Die Gruppen
setzten sich wie in Tabelle 2 zu sehen, zusammen.

Tabelle 2 Gruppenverteilung der Studie

gesehener Roboter Geschlecht Anzahl an Datensiitzen
NAO weiblich 35
NAO ménnlich 38
MiRo-E weiblich 38
MiRo-E ménnlich 39
Staubsaugroboter Kobold weiblich 38
Staubsaugroboter Kobold méannlich 38




Zudem wurde die Technikaffinitdt der Proband:innen bestimmt. Der Mittelwert der Subskala
Begeisterung liegt bei M = 3.41 (SD = .81), der Mittelwert der Subskala Kompetenz M = 3.90
(SD = .81), der Mittelwert der Subskala der positiven Einstellung bei M = 3.35 (SD = .65), der
Mittelwert der Subskala der negativen Einstellung bei M = 3.8 (SD = .55). Die Mittelwerte der
Subskalen liegen jeweils liber dem Mittelwert 3.00, somit ldsst sich feststellen, dass die
Teilnehmer:innen dieser Studie eher technikaffin sind. Anzumerken ist hier noch einmal, dass
aufgrund der niedrigen Cronbachs Alpha Werte der Subskalen, der positiven und negativen
Einstellung, diese nicht weiter in die Ergebnisse einberechnet werden.

Weiter wurden die Mittelwerte der NARS Skala berechnet. Jener der negativen Einstellung
gegeniiber Situationen und Interaktionen mit Robotern betrdgt M = 2.36 (SD = .71). Der
Mittelwert der Subskala negative Einstellungen zum sozialen Einfluss von Robotern liegt bei
M =291 (SD = .73) und der Subskala der negativen Einstellung gegeniiber Emotionen in der
Interaktion mit Robotern liegt bei M = 3.27 (SD = 7.3).

Es wurden die Mittelwerte der SEK Skala gemessen. Die Subskala der Aufmerksamkeit liegt
bei M = 3.60 (SD = .89). Jener der Subskala Klarheit liegt bei M = 3.89 (SD = .81). Der
Mittelwert flir die Subskala Korperwahrnehmung liegt bei M = 3.68 (SD = .76). Jener fiir die
Subskala Verstehen liegt bei M = 3.80 (SD = .79). Der Mittelwert der Subskala fiir Akzeptanz
liegt bei M =3.71 (SD = .76) und jener fiir die Resilenz bei M = 3,52 (SD = .82). Der Mittelwert
fiir die Subskala der Selbstunterstiitzung liegt bei M = 3.66 (SD = .74), jener der
Konfrontationsbereitschaft liegt bei M = 3.56 (SD = .82) und der Mittelwert der Regulation bei
M =3.40 (SD =.72).

Weiter wurden die Mittelwerte der Subskalen der PANAS Skala gemessen. Der Mittelwert der
positiven Subskala liegt bei M =2.38 (SD = .61) und jener der negativen Subskala bei M =2.35
(SD = .83).

Zudem wurden Subskalen fiir die Skala, welche die Gefiihle nach den gezeigten Videos misst.
Der Mittelwert der Subskala Schade fiir den Roboter / wiitend auf den Folterer betrdgt M =
2.83 (SD = 1.10) und jener der Subskala Empathie fiir den Roboter betragt M =2.04 (SD = .58).
Es wurden die Mittlerwerte der Subskalen fiir die Godspeed Skala gemessen. Die Subskala fiir
Anthropomorphismus betriagt M = 1.95 (SD = .78). Der Mittelwert fiir die Subskala Belebtheit
betragt M = 2.28 (SD =.77), von Wert der Subskala der Sympathie betrigt M = 3.12 (SD = .72)
und jener der Intelligenz ist M =2.87 (SD = .71).

Auch die Mittelwerte fiir die Skala der Bewertung des Videos wurde gemessen.

Der Mittelwert der Subskala negatives Video betrdgt M = 2.4 (SD = .96). Der Wert fiir die
Subskala lustiges Video liegt bei M = 2.34 (SD = .55).

Die Subskala interessantes Video betrdgt M = 2.00 (SD = .86) und jener der Subskala nicht
emotionales Video betrigt M = 2.34 (SD = .75).

Es wurden zudem Chi-Quadrat-Tests durchgefiihrt, um zu {iberpriifen, ob die Gruppen gleich
verteilt waren.

Bei den Gruppen der ménnlichen Teilnehmer, aufgeteilt in die verschiedenen Roboter NAO,
MiRo-E und den Staubsaugroboter, konnten keine Unterschiede festgestellt werden: c2 (2, N =
116)=.017, p = .991.

Weiter konnten bei den Gruppen der weiblichen Teilnehmerinnen, aufgeteilt in die
verschiedenen Roboter NAO, MiRo-E und den Staubsaugroboter, keine Unterschiede
festgestellt werden: ¢2 (2, N=111)=.162, p = .922.

Weiter wurde ein Chi-Quadrat-Test durchgefiihrt, mit allen Teilnehmenden zwischen den
Gruppen der verschiedenen Roboter. Auch hier konnten keine Unterschiede festgestellt werden:
c2 (2, N=227)=.110, p = .932.



Diese Auswertung zeigt, dass die gepriiften Gruppen mit einer asymptotischen Signifikanz, die
jeweils iiber .005 liegt, gleichverteilt waren und somit in der Auswertung verwendet werden
konnten.

Dariiber hinaus wurde erhoben, ob Teilnehmer:innen ein Alexa oder Google Home Gerit
besitzen. Von den 227 Teilnehmer:innen gaben demnach 22.03 Prozent (50 Personen) an, Alexa
oder ein Google-Home-Gerit zu besitzen. Zudem fiihrten 38.77 Prozent (88 Personen) der
Teilnehmer:innen an, einen Roboter zu besitzen, wobei die hdufigste Antwort auf die Frage,
welcher Roboter dies ist, der Staubsaugroboter mit 75 Prozent (66 Personen) war. Weitere
genannte Antworten waren der Rasenmiherroboter mit 6.82 Prozent (6 Personen) und
Spielzeugroboter mit 3.41 Prozent (3 Personen). Die weiteren Antworten beinhalteten Alexa
und Google Home. Zudem gab es eine Antwort die Haushaltsgerite (Mobiltelefon, TV,
Waschmaschine, Spiilmaschine und Wischetrockner) beinhaltete.

Zudem wurde gefragt, ob die Teilnehmer:innen von sich selbst sagen wiirden, dass sie schon
einmal einen Roboter misshandelt haben. Darauf antworteten 24 Personen, also 10.57 Prozent
der Stichprobe, dass dies auf sie zutreffe. Auf die Frage, welchen Roboter sie misshandelt
haben, antworteten 41.67 Prozent (10 Personen), der Teilnerhmer:innen, die schon mal einen
Roboter misshandelt haben, dass es sich dabei um einen Staubsaugroboter gehandelt habe. Dies
war die hiufigste Angabe zu dieser Frage.

Zudem antworteten 37.5 Prozent (9 Personen), dass es sich dabei um einen Spielzeugroboter
gehandelt habe. Weiter gaben 37.5 Prozent (9 Personen) an, dass es sich bei ihrer getitigten
Misshandlung um ein Handy handelte. Zudem gaben 29.17 Prozent (7 Personen) an, dass sie
einen Sprachassistenten beleidigt hétten.

3.4 Verwendete Roboter
Fiir die vorliegende Untersuchung wurden drei Roboter ausgewéhlt, die den Proband:innen in
Videos gezeigt wurden. Sie werden in den folgenden Abschnitten jeweils kurz vorgestellt.

3.4.1 NAO

NAO (Abbildung 5) ist ein 58 cm groBBer Roboter (softbankrobotics, 2022). Er verfiigt liber eine
Software mit einem Natural-Language-Processing-System und einem Bewegungsapparat, der
komplexe Gestik unterstiitzt. Zudem hat NAO die technische Moglichkeit, Mimik mit
leuchtenden Augen darzustellen, und Sensoren an seinem Korper ermoglichen eine
Orientierung im Raum. In mehreren vorangegangenen Studien konnte bewiesen werden, dass
soziale Roboter wie NAO ein deutliches Potenzial dafiir aufweisen, im Alltag als soziale
Begleiter auftreten zu konnen (Robaczewski et al. 2020).




Abbildung 5 Roboter NAO
Quelle: softbankrobotics, 2022

3.4.2 MiRo-E

MiRo-E (Abbildung 6) ist ein Roboter, der in einem tierdhnlichen Design gebaut wurde. Er ist
laut Hersteller ,,ein Charakter, der aus einer riesigen Auswahl an Sensoren, Motoren und
Software besteht, die von einem revolutionidren gehirnbasierten Steuerungssystem gesteuert
werden* (miro-e, 2022). Der Roboter dient dazu, das Lernen des Programmierens zu
unterstiitzen. Zudem sind im MiRo-E ein Spektrum an Sensoren, Freiheitsgrade fiir eine
ausdrucksstarke Kommunikation und WiFi- sowie Bluetooth-Schnittstellen zu finden

(consequentialrobotics, 2022).
®

Abbildung 6 Roboter MiRo-E
Quelle: miro-e, 2022



3.4.3 Staubsaugroboter Kobold

In dieser Studie wurde zudem der Saugroboter VR200 von der Firma Vorwerk (Abbildung 7)
verwendet. Er hat eine Linge von 34 cm, eine Breite von 34 cm und eine Hohe von 9 cm.
Vorwerk selbst sagt liber den VR200 Folgendes: ,,Der Kobold VR200 reinigt zuverldssig alle
Boden. Miihelos erreicht er jede Ecke, iiberwindet spielend Hindernisse und saugt selbst unter
flachen Mobeln. Dank neuester Komponenten und umfangreicher Ausstattung ist der VR200
ein wahres Kraftpaket.” (vorwerk., 2022)

Abbildung 7 Roboter Kobold
Quelle: Vorwerk, 2022

3.4.4 Unterschiede zwischen den verwendeten Robotern

Unterschiede zwischen den im Rahmen dieser Studie betrachteten Robotern bestehen im
Aussehen und in der Funktionalitdit. Wahrend NAO und MiRo-E ein Gesicht mit Augen
besitzen, hat der Staubsaugroboter kein Gesicht. Alle drei Roboter besitzen die Moglichkeit
sich zu bewegen, bei NAO wird dies menschendhnlich auf zwei Beinen mit Fiiflen ausgefiihrt.
MiRo-E bewegt sich auf Rollen, genauso wie der Staubsaugroboter. Hinsichtlich ihrer
Funktionalitét unterscheiden sich die Roboter wie folgt: NAO ist ein Roboter, dem es mdglich
ist mit Menschen zu interagieren, ebenso wie MiRo-E. Diese Funktionalitdt besitzt der
Staubsaugroboter nicht, seine Funktionalitét beschrénkt sich auf das Staubsagen.

Zudem lasst sich auf Abschnitt 2.4.2. verweisen, mit dem Hinweis, dass es einen Unterschied
in der Wahrnehmung machen kann, wie teuer der Roboter ist (Bartneck & Hu, 2008). Dadurch
wurde der Staubsaugroboter Kobold fiir diese Studie ausgewihlt, da dieser im hoheren
Preissegment liegt.

Die Roboter wurden ausgewdhlt, weil sie einen unterschiedlichen Grad an
Anthropomorphisierung aufweisen, um somit ein mdglichst breites Spektrum abzubilden
(Ztotowski et al., 2015). Bezugnehmend auf die Unterschiede des Aussehens und

Funktionalititen wird angenommen, dass der Staubsaugroboter den geringsten Grad an
Anthropomorphisierung ausweist, gefolgt von MiRo-E. Den hochsten Grad hatte der Roboter
NAO.

3.5 Ablauf

Im Fragebogen wurden den Teilnehmer:innen selbsterstellte Videos gezeigt. Zu jedem Roboter
gab es ein neun Sekunden dauerndes Video mit einer Misshandlung. Am Anfang des
Fragebogens wurde den Teilnehmer:innen ein Briefing bereit gestellt. Zudem wurden sie darauf
hingewiesen, dass die Beantwortung des Fragebogens etwa 15-20 Minuten in Anspruch nimmt
sowie, dass die Antworten streng vertraulich behandelt werden und anonym gespeichert
werden.



Danach wurden die Teilnehmer:innen {iber den Datenschutz aufgekldrt und darum gebeten
einer Datenschutzerklarung einzuwilligen. Weiter wurden die Skala zur Technikaffinitét, die
NARS Skala und die SEK Skala gemessen.

Dann leitet ein eine kurze Anleitung den Technikcheck ein. Die Teilnehmer:innen wurden
gebeten, den Ton an ihrem Gerét einzuschalten. Um sicherzustellen, dass alle Teilnehmer:innen
den Ton horen konnten, wurde vorab ein Video mit einer Linge von flinf Sekunden gezeigt, in
dem Hundegebell zu horen war. Den Teilnehmer:innen wurde eine Frage zum gehdrten Ton
gestellt. Wurde die Frage im Technikcheck falsch beantwortet, konnte somit der Ton nicht
richtig wahrgenommen werden und die Teilnehmer:innen wurden zum Ende des Fragebogens
geleitet. Im Fragebogen wurde der Weiter-Button auf den Seiten, die die Videos enthielten, erst
nach zehn Sekunden eingeblendet. So sollte die Wahrscheinlichkeit, dass die Videos tatsdchlich
angeschaut werden, erhoht werden. Weiter leitet eine Anleitung das Video ein und erkldrt den
Teilnehmer:innen, dass sie sich vorstellen sollen die gezeigte Situation selbst zu betreten Stellen
Sie sich vor Sie besuchen jemanden, betreten einen Raum dort und finden die in dem Video
gezeigte Situation vor. Nachdem eines der drei erstellten Videos mit den verschiedenen
Robotern gezeigt wurde, wurde die PANAS Skala gemessen. Danach wurde die Skala fiir die
Messung der Empathie gezeigt, weiter die Godspeed Skala und die Bewertung des Videos.
Weiter wurden eigenerstellte Items gemessen. Die Proband:innen wurden zum moglichen
Eigreifen in die im Video gesehene Situation befragt. Zudem wurden sie gefragt, ob sie selbst
schon mal einen Roboter misshandelt hétten. Dazu wurden die Proband:innen gebeten weitere
Informationen dazu zu teilen, welchen Roboter sie schon einmal misshandelt hitten und wie
genau sie dies getan haben.

Zuletzt wurden die Teilnehmer:innen dazu befragt, ob sie eigene Roboter besitzen, wenn ja,
welche sie besitzen und ob sie schon Vorerfahrung mit den in der Studie verwendeten Robotern
besitzen.

Am Ende des Fragebogens wurde den Teilnehmer:innen mit einem Debriefing detailliert erklart
was das Ziel dieser Studie ist.

In dieser Studie soll der Unterschied zwischen Robotern mit unterschiedlichen Grad von
Vermenschlichung beleuchtet werden, im Hinblick auf das Empathieempfinden wdihrend einer
Misshandlung dieser Roboter.
Wéihrend des Fragebogens haben Sie ein Video mit einem Roboter gesehen. Insgesamt werden
in dieser Studie die folgenden Roboter verwendet: Nao (humanoid), Miro-E (tierdhnlich) und
ein Staubsaugroboter. Einer dieser Roboter wurde zufdillig in den Fragebégen verteilt. Sie
sahen in dem Video wie der czufillig zugeordnete Roboter getreten wurde.
In dieser Studie soll untersucht werden, ob die empfundene Empathie héher bei einem
menschendhnlichen Roboter als bei einem nicht menschlichen Roboter ist. Zudem wird der
Unterschied zwischen dem Geschlecht erhoben. Weiter soll noch untersucht werden, ob
Teilnehmer:innen sich vorstellen kénnen den gesehenen Roboter selbst zu misshandeln. Zudem
wurde den Teilnehmer:innen der Hinweis gegeben, dass es sehr wichtig ist, dass sie nicht mit
Anderen iiber den Inhalt dieser Studie sprechen, damit Ergebnisse nicht verfilscht werden.

4 FErgebnisse

Folgend werden die Ergebnisse des Onlinefragebogens prasentiert. Der Fragebogen wurde mit
SPSS Version 28.0.1.0 (142) ausgewertet. In den Auswertungen wird von einem
Signifikanzniveau von .05 ausgegangen.



4.1 Ergebnisse zu Hypothese 1

Im Folgenden werden die Ergebnisse dargelegt, auf deren Basis HI1 (Es gibt einen
Zusammenhang zwischen der Menge an empfundener Empathie wdihrend einer nonverbalen
Misshandlung von einem Roboter und dem Grad der Anthropomorphisierung dieses Roboters.)
im Anschluss {iberpriift werden soll.

Um einen moglichen Zusammenhang zwischen Empathie und Anthropomorphismus zu
untersuchen, wurde eine Regressionsanalyse mit der unabhédngigen Variable empfundener
Anthropomorphismus (Godspeed) und der abhédngigen Variable Empathie durchgefiihrt. Aus
Tabelle 6 ldsst sich diesbeziiglich ablesen, dass der Wert bei R-Quadrat bei 0.32 lag. Somit
kann festgestellt werden, dass 31.8 Prozent der empfundenen Empathie mit dem empfundenen
Grad an Anthropomorphisierung in Verbindung stehen. Der Regressionskoeffizient der
Variabel Empathie mit dem Roboter ist 0.54 und ist signifikant (z (225) = 10.24; p < .001).
Weiter zeigt Tabelle 3, dass dieses Ergebnis signifikant ist. Es ldsst sich demnach sagen, dass
der empfundene Grad der Anthropomorphisierung einen Einfluss auf das Empfinden der
Empathie hat. Aus den Ergebnissen geht hervor, dass die zugehorige Gleichung
y=1,28 + 0,54 * x lautet.

Anhand dieser Ergebnisse kann HI somit klar bestditigt werden.

Tabelle 3 Regression

Regression
Regressions
Modell R-Quadrat F Sig. koeffizient Sig.
1 0,318 104,908 <.001 0,536 <.001

a. Abhéngige Variable: Godspeed

4.2 Ergebnisse zu Hypothese 2

Im Folgenden werden die Ergebnisse dargelegt, auf deren Basis H2 (Frauen empfinden mehr
Empathie gegeniiber nonverbal misshandelten Robotern als Mdnner) im Anschluss iiberpriift
werden soll.

Dafiir wurde ein T-Test mit den Variablen Empathie gegeniiber dem Roboter und Geschlecht
durchgefiihrt. Weiter lésst sich sagen, dass die Varianzhomogenitét dabei mit dem Levene-Test
gepriift wurde. Die Signifikanz lag bei .641, sodass bei beiden Stichproben von einer
homogenen Varianz ausgegangen werden kann.

Hinsichtlich der durchschnittlichen Empathie von Frauen (M = 2.3, SD = 0.63) und Minnern
(M =2.54, SD = 0.59), gibt es einen signifikanten Unterschied (¢ (226) = 3.59, p <.001).
Anhand dieser Ergebnisse kann H2 somit klar bestditigt werden.

Weiter ist aufzuzeigen, dass die zweiseitige Signifikanz einen Wert von <.001 aufwies und
somit ein signifikanter Unterschied zwischen den Mittelwerten der Stichproben besteht. Zudem
lasst sich sagen, dass die Effektstirke von Cohen’s d bei 0.06 und somit im mittleren Bereich
lag. Demnach bewegt sich auch der Unterschied zwischen den beiden Gruppen im mittleren
Bereich.



Folgend werden die Mittelwerte der empfundenen Empathie aufgezeigt.

Der Mittelwert aller Teilnehmer:innen fiir die empfundene Empathie (Abbildung 8) fiir den
Roboter NAO lag bei M = 2.52 (SD = .59). Weiter lag der Mittelwert fiir den Roboter MiRo-E
bei M =2.33 (SD = .62). Jener des Staubsaugerroboters lag bei M = 2,29 (SD = .65).
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Abbildung 8 Empfundene Empathie aller Teilnehmer:innen (Eigene Darstellung, 2022)

Folgend werden die Mittelwerte zum wahrgenommenen Grad des Anthropomorphismus
berichtet.

Der Mittelwert aller Teilnehmer:innen fiir den wahrgenommenen Grad an
Anthropomorphismus (Abbildung 9) fiir den Roboter NAO lag bei M =2.60 (SD = .69). Weiter
lag der Mittelwert fiir den Roboter MiRo-E bei M = 2.61 (SD = .46). Jener des
Staubsaugerroboters lag bei M = 2,46 (SD = .62).
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Abbildung 9 Wahrgenommener Anthropomorphismus aller Teilnehmer:innen (Eigene Darstellung, 2022)

Im Anhang befinden sich weitere Diagramme zur empfundenen Empathie, wie zum
empfunden Grad an Vermenschlichung, aufgeteilt in Teilnehmerinnen und Teilnehmer.

Um zu priifen, ob es signifikante Unterschiede der Gruppen der verschiedenen Roboter in
Hinsicht auf die Empathie und Anthropomorphismus gab, wurde eine ANOVA berechnet.
Diese umfasste die abhéngige Variable empfundene Empathie fiir den Roboter, sowie den von
den Teilnehmer:innen empfundenen Anthropomorphismus, sowie das Geschlecht der
Proband:innen. Das daraus gewonnene Ergebnis deutet in den einzelnen Gruppen zwischen den
drei Robotern in Bezug auf die Empathie nicht auf Signifikanz hin (¥ (2.224) =2.99; p = .052).
Folgend werden die genauen Werte des Post-Hoc Tests berichtet.

Die durchschnittliche Menge an Empathie fiir NAO unterscheidet sich nicht signifikant von
derjenigen fiir MiRo-E (p = .186).

Die durchschnittliche Menge an Empathie fiir Staubsaugroboter unterscheidet sich nicht
signifikant von derjenigen fiir MiRo-E (p = 1.00).

Weiter unterscheidet sich die durchschnittliche Menge an Empathie fiir Staubsauger nicht
signifikant von derjenigen fiir NAO (p = .056).

In Bezug auf den wahrgenommenen Anthropomorphismus konnte keine Signifikanz in den
einzelnen Gruppen zwischen den verschiedenen Robotern festgestellt werden (F'(2.224) =1.74
p=_.178).

Folgend werden die genauen Werte des Post-Hoc Tests (Tabelle 4) berichtet.

Die durchschnittliche Menge an wahrgenommenem Anthropomorphismus fiir NAO
unterscheidet sich nicht signifikant von derjenigen fiir MiRo-E (p = 1.00).

Die  durchschnittliche Menge an  wahrgenommenem  Anthropomorphismus  fiir
Staubsaugroboter unterscheidet sich nicht signifikant von derjenigen fiir MiRo-E (p = .258).
Weiter unterscheidet sich die durchschnittliche Menge an wahrgenommenem
Anthropomorphismus fiir Staubsauger nicht signifikant von derjenigen fiir NAO (p = .430).



Tabelle 4 Post-Hoc Test

Post-Hoc Test

Abhingige Variable alle Roboter  alle Roboter  Std.-Fehler Sig.
Empathie mit dem
Roboter Bonferroni NAO Staubsauger 0,10 .065
MiRo-E 0,10 .186
Staubsauger NAO 0,10 .065
MiRo-E 0,10 1
MiRo-E NAO 0,10 .186
Staubsauger 0,10 1
Godspeed Bonferroni NAO Staubsauger 0,10 43
MiRo-E 0,10 1
Staubsauger NAO 0,10 43
MiRo-E 0,10 258
MiRo-E NAO 0,10 1
Staubsauger 0,10 258

4.3 Ergebnisse zu Hypothese 3

Weiter wurde die Hypothese H3 (Proband:innen unterscheiden sich in ihrem Empfinden der
Empathie wdhrend der Misshandlung eines Roboters aufgrund ihrer Technikaffinitdr)
untersucht.

Dafiir wurde eine univariate Varianzanalyse untersucht. Dabei wurden die verschiedenen
Roboter, das Geschlecht, die Technikaffinitdt und als unabhédngige Variable die Empathie
verwendet.

In Tabelle 5 werden die Tests der Zwischensubjekte gezeigt, also ob statistisch signifikante
Unterschiede hinsichtlich der Gruppen existieren. Wie in Tabelle 5 zu erkennen ist, wurde
beziiglich des Zusammenhangs zwischen der Technikaffinitdt und der Empathie, die in H3
angenommen wurde, keine Signifikanz festgestellt.

Anhand der Ergebnisse aus Tabelle 5 ldsst sich ablesen, dass keine Signifikanz besteht und H3
daher widerlegt werden musste.

Tabelle 5 Test der Zwischensubjekteffekte

Tests der Zwischensubjekteffekte
Abhdngige Variable: Empathiemit dem gesehenen Roboter

Typ I Mittel der Partielles
Quelle Quadratsumme df Quadrate F Sig. Eta-Quadrat
Korrigiertes Modell 7,739a 6 1,29 3,502 0,002 0,087
Konstanter Term 14,437 1 14,437 39,203 <,001 0,151
Technikaffinitit 0,398 1 0,398 1,081 0,3 0,005
Variable alle Roboter 2,427 2 1,213 3,295 0,039 0,029
Geschlecht 5,312 1 5,312 14,424 <,001 0,062
Variable alle Roboter *
Geschlecht 0,097 2 0,048 0,131 0,877 0,001
Fehler 81,02 220 0,368
Gesamt 1372,363 227
Korrigierte Gesamtvariation 88,759 226

a R-Quadrat = ,087 (korrigiertes R-Quadrat = ,062)



4.4 Explorative Auswertung der Freitextfeld-Antworten

4.4.1 Gefiihle nach dem Anschauen des Videos

Im Fragebogen wurde mit einem Freitextfeld abgefragt, wie sich die Teilnehmer:innen nach
dem Anschauen des Videos gefiihlt haben. Die Abbildung 10 zeigt, welche Worter am
hiufigsten in den entsprechenden Antworten genannt wurden.
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Abbildung 10 Gefiihle der Teilnehmer:innen beim Anschauen der Videos (Eigene Darstellung, 2022)

Die meisten Antworten spiegelten negative Gefiihle gegeniiber der Situation im Video wider.
Oft wurde von den Teilnehmer:innen angefiihrt, dass ihnen das Verstindnis fiir das Verhalten
der misshandelnden Person fehle. Zudem wurde mehrfach direkt genannt, dass Mitleid mit dem
Roboter empfunden werde.

Eine weitere Richtung der Antworten war Verwirrung, Verwunderung und Irritation. Weiter
gab es wenige Proband:innen, die das Video belustigend fanden. Dies konnte darauf
zurlickzufiihren sein, dass die betreffenden Teilnehmer:innen bisher wenig Bezug zu Robotern
hatten. Dieses Phdnomen konnte auch in der Studie von Rosenthal et al. beobachtet werden
(Rosenthal et al., 2012).

4.4.2 Eingreifen in die gezeigte Situation

Im Folgenden werden die hiufigsten Antworten auf folgende Fragestellung angefiihrt: Wenn
Sie sich vorstellen, dass Sie die gezeigte Situation erleben und eingreifen wiirden, beschreiben
Sie in 1-2 Sdtzen, wie genau Sie in diese Situation eingreifen wiirden. Die entsprechenden
Angaben werden in einer explorativen Auswertung dargelegt.

Die hédufigsten Antworten haben hier widergespiegelt, dass nachgefragt werden wiirde, warum
dieses Verhalten gezeigt wird, zum Beispiel schrieb eine Person Folgendes: Ich wiirde fragen,
was passiert ist, dass man den Roboter so behandelt. Eine andere Person iiberlegte sich direkt
eine Begriindung fiir diese Handlung: Ich wiirde fragen, warum die Person den Roboter tritt.
Ich wiirde annehmen, dass es der Person nicht gut geht und sie an dem Roboter Frust abbaut.
Zudem gab es mehrere Antworten, in denen geschrieben worden ist, dass die Teilnehmer:innen
der misshandelnden Person verbal mitteilen wiirden, dass diese das Verhalten unterlassen soll.
Weiter gaben Proband:innen an, dass sie den Roboter aus der Situation herausholen wiirden,
zum Beispiel: Ich wiirde den armen Roboter in einen anderen Raum bringen.



4.4.3 Angemessenheit der Videos

Die am héufigsten gegebene Antwort auf die Frage nach der Angemessenheit des Videos war,
dass nichts daran angemessen sei. Vor allem wurde beschrieben, dass das Verhalten dem
Roboter gegeniiber unangebracht sei. Die Antwort eines Teilnehmenden war diesbeziiglich,
dass die Person, die vor der Tiir zu sehen war, diese gedffnet hat und den Raum betritt,
unangemessenes Verhalten gezeigt habe. Die Begriindung lag darin, dass die Person nicht
eingeschritten sei, wihrend der Roboter missbraucht wurde. Diese Antwort ldsst darauf
schlieBen, dass eine Mitschuld der Person, die den Raum betritt, zugewiesen wurde.

Weiter konnte den Antworten entnommen werden, dass mehrere Teilnehmer:innen das
Verhalten als angemessener angesehen hitten, wenn der Roboter technische Defekte
aufgewiesen hitte. Die Antworten deuteten demnach darauf hin, dass die Proband:innen im
Falle eines Defekts einen Missbrauch am Roboter eher rechtfertigen wiirden und diesen auch
als nachvollziehbaren Grund ansehen wiirden: Wenn der Roboter kaputt ist und die
Frustrationsschwelle schon sehr hoch ist, kénnte ich das Verhalten eher nachvollziehen.

Eine andere Antwort bezog sich darauf, dass nur ein gewisses Mal} an Missbrauch zuldssig sei:
Ein emotionaler Frusttritt wdre o.k., viele Tritte zerstéren den Roboter nur. In dieser Antwort
ist zu erkennen, dass eine individuelle Einschitzung des Grads des Missbrauchs vorliegt und
die Person diesen eigenen Grad rechtfertigen kann, dass jedoch mehrere Tritte gegen den
Roboter iiberfliissig wiaren. Aus der Antwort geht allerdings nicht hervor, dass auch der erste
Tritt gegen den Roboter einen technischen Defekt ausldsen konnte.

Mehrere Antworten bezogen sich zudem darauf, dass ein generelles Beschiddigen von Geriten
nicht angemessen sei. Dies zeigt, dass die Teilnehmer:innen die Unangemessenheit des
Missbrauchs nicht nur auf den gesehenen Roboter projizieren, sondern auch auf das
Beschidigen von technischen Gerdten generell.

4.4.4 Misshandlung von Robotern seitens der Proband:innen

Die Frage, ob sie selbst schon einen Roboter misshandelt haben, wurde von 24
Teilnehmer:innen bejaht. Von diesen gaben 10 an, dass sie schon einmal einen
Staubsaugroboter misshandelt hétten. Dies kann darauf zuriickzufiihren sein, dass 66
Proband:innen angaben, einen Staubsaugroboter zu besitzen, und dies die hdufigste Antwort
auf die Frage, welchen Roboter die Teilnehmer:innen besitzen, war. Die zweithdufigste war die
Rubrik Spielzeugroboter. Diese Gerdte wurden an sich nicht ndher definiert, jedoch schrieben
mehrere Proband:innen, dass sie zum Zeitpunkt dieser Misshandlung noch ein Kind gewesen
seien. Diese Angaben werden durch die Studien zu Robot-Abuse bestitigt, die aufzeigen, dass
héufig Kinder Roboter missbrauchen (Nomura et al., 2014).

Im Onlinefragebogen wurde nicht direkt nach den Griinden fiir diese Misshandlung gefragt,
jedoch gaben mehrere Personen von sich aus eine Erkldrung fiir das eigene Verhalten ab. Die
Mehrheit sagte aus, dass Roboter misshandelt worden seien, weil diese nicht mehr richtig
funktionierten, wie zum Beispiel aus diesen Antworten hervorgeht: [Ich habe] [d]en
Rasenmdher beleidigt, als dieser nicht da lang gefahren ist wo er sollte. und Ich besitze einen
Staubsaugroboter und dieser schien kaputt zu sein, dann habe ich den Roboter beleidigt. Auch
die Antwort Geschiittelt, weil er nicht mehr funktioniert hat erklart direkt das Verhalten. Dies
konnte darauf schlieBen lassen, dass die Teilnehmer:innen die Gerdte so weit vermenschlicht
haben, dass sie diesen gegeniiber negative Gefiihle empfinden, wenn sie nicht funktionieren.
Zum Beispiel lautetet eine weitere Antwort diesbeziiglich wie folgt: Mein erstes Handy, als ich
14 war. Ging nicht mehr an und ich hab es demoliert (Ich war noch jung). Diese Angabe ldsst
darauf schliefen, dass die betreffende Person das eigene Verhalten rechtfertigt und es im
Nachhinein nicht gutheif3t.



Eine weitere interessante Antwort beinhaltete die Beschreibung der Misshandlung eines
Staubsaugroboters (Unter der Couch herauszerren). An dieser Beschreibung lédsst sich
aufzeigen, dass auch der Grad der Misshandlung bei den Proband:innen als unterschiedlich
intensiv wahrgenommen wird, da das Herauszerren des Roboters auch als unumgéngliche
Aktion angesehen werden konnte, damit dieser wieder fahrbereit ist.

5 Diskussion

5.1 Diskussion der Annahmen und Hypothesen

Die Ergebnisse konnten bestdtigen, dass es einen Zusammenhang zwischen der Menge an
empfundener Empathie wihrend der nonverbalen Misshandlung von einem Roboter und dem
Grad der Anthropomorphisierung gibt. Somit konnte die H1 bestdtigt werden. Dies bestitigt
das Ergebnis der Studie von Riek et al. fiir den in dieser Studie durchgefiihrten Friedman Test.
Riek et al. bestitigten, dass es in ihrer Studie einen signifikanten Unterschied in der Rangfolge
der verwendeten Protagonisten im Empfinden an Empathie und dem Aussehen des Roboters
gibt (Riek et al. 2009).

Auf Basis der in der Untersuchung gewonnenen Erkenntnisse konnte die Annahme bestétigt
werden, dass sich Ménner und Frauen in den Ergebnissen hinsichtlich des Empathieempfindens
unterscheiden und Frauen mehr Empathie fiir den misshandelten Roboter empfinden. Die H2,
die sich darauf bezog, dass Frauen mehr Empathie fiir die nonverbal misshandelten Roboter
empfinden als Mainner, kann daher verifiziert werden. Dies bestétigt Ergebnisse
vorangegangener Studien, die ebenfalls darauf hindeuten, dass Frauen statistisch mehr
Empathie empfinden. Cohen et al. zeigte, dass es einen Unterschied der Emotionserkennung im
Geschlecht gibt und dass Frauen in dieser Kategorie hoher abschneiden (Cohen et al, 2005).
Jedoch gab es auch eine Studie, die dagegen keinen signifikanten Einfluss auf das Empfinden
von Empathie aufgrund des Geschlechts feststellen konnte (Riek et al., 2009).

5.2 Diskussion der Freitextfeld-Antworten

Aus den Ergebnissen der Freitext-Antworten ldsst sich vor allem ableiten, dass die
Teilnehmer:innen, iiber die anhand der Hypothesen ausgewerteten Ergebnissen hinaus, einen
individuelles Mafl an Misshandlung zulassen und damit eine individuelle Einschétzung des
Grads des Missbrauchs vorliegt: Ein emotionaler Frusttritt wire o.k., viele Tritte zerstoren den
Roboter nur. Die Erklarung fiir das individuelle MaB ist vor allem daran zu erkennen, dass die
Antwort nicht beriicksichtigt, dass auch ein erster Tritt gegen den Roboter, bei diesem zu einem
Defekt fiihren kann. Mit der Antwort Unter der Couch herauszerren wird eine unumgéngliche
Situation beschrieben. Zusammenfassend lésst sich also sagen, dass Proband:innen jeweils ihre
eigene individuelle Vorstellung davon haben was Robotermissbrauch ist und was angemessen
und unangemessen ist. Eine mogliche Erklarung dafiir konnte sein, dass Personen wie von
Bartneck et al. beschrieben, eine individuelle Wahrnehmung von Robotern haben, unter
anderem aufgrund ihres Alters, ihrer Motivation und ihrem sozialen Hintergrund (Bartneck et
al. 2005).

Weiter gab es auch eine Antwort, die der Person im Video vor der Tiir eine Teilschuld am
Missbrauch des Roboters gibt, da die Person nicht aktiv in die Situation eingegriffen hat.

Zudem gaben mehrere Teilnehmer:innen an, dass sie selbst in ihrer Kindheit schon einmal
Spielzeugroboter missbraucht haben.



Vorangegangene Studien zeigen, dass gerade Kinder dazu neigen, Roboter zu missbrauchen
(Nomura et al., 2014). Somit konnte die Studie dieser Bachelorarbeit das Phinomen des Robot-
Abuse bestétigen.

5.3 Ausblick und Limitationen der Studie

Aufgrund der Antworten, welche zeigen, dass nicht allen Teilnehmer:innen die Definition eines
Roboters klar war, wére es daher eine Moglichkeit, in einer zukiinftigen Studie, den
Teilnehmer:innen eine Definition davon zu geben, was ein Roboter ist und welche Gerite zu
Robotern zdhlen. In den Freitext-Antworten konnte im Rahmen dieser Studie erkannt werden,
welche Gerite die Befragten selbst als Roboter definieren wiirden und dass diese
Einschitzungen oft unterschiedlich sind.

Zu den Beschrinkungen dieser Studie zdhlen die Gegebenheiten bei der Videoerstellung in
Bezug auf die Szene, die fiir den Hintergrund gebildet wurde. Fiir eine weitere Studie konnte
die Szene des Wohnzimmers daher realistischer dargestellt werden. Zudem konnte vorher mit
einem Pretest iiberpriift werden, welcher Hintergrund dabei am besten passt. Auch die
vorangegangene Studie von Rosenthal et al. berichtete, dass Proband:innen anmerkten, dass sie
bemerkt hitten, dass die Szene fiktiv sei (Rosenthal et al., 2012).

Ein ménnlicher Proband schrieb in einem Freitextfeld, dass er nicht einschitzen konnte, ob die
Roboter eingeschaltet waren, weil er keine blinkenden Lichter gesehen hatte. Dies lasst mitunter
darauf schlieen, dass ménnliche Probanden eher auf solche Aspekte achten und sich diese
demnach mehr in ihrem Empfinden widerspiegeln, als es bei weiblichen Probandinnen der Fall
1st.

Bezugnehmend auf den méannlichen Probanden, der in einem Freitextfeld schrieb, dass er nicht
einschitzen konnte, ob der gesehene Roboter eingeschaltet war, sollte in einer nichsten Studie
gepriift werden, ob die Roboter eingeschaltet sein sollten und demnach die Unterschiede
zwischen Ménnern und Frauen beriicksichtigen. Weiter kdnnten die Roboter also in den Videos
eingeschaltet sein und sich bewegen, um einen noch besseren Eindruck von dem jeweiligen
Roboter zu verschaffen, gerade wenn Teilnehmer:innen diesen noch nicht kennen. Somit
konnte fiir die Proband:innen ein Eindruck der Funktionen des Roboters mitgegeben werden.
Eine weitere Moglichkeit wire es, die Unterschiede im Empathieverhalten vorher bei einem
unbewegten Roboter und einem, der sich bewegt, zu testen.

Zudem wurde angemerkt, dass der Fragebogen etwas zu lang war, was bedeuten konnte, dass
ein Ermiidungseffekt beim Ausfiillen aufgetreten ist. Weitergehend gab es Feedback dazu, dass
Teilnehmer:innen es interessant gefunden hétten zu sehen, ob der Roboter nach dem
nonverbalen Missbrauch weiterhin funktioniert.

Dariiber hinaus wére es interessant die Ergebnisse hinsichtlich Unterschiede des Alters und der
anderen von Bartneck et al. (Bartneck et al., 2014) genannten Faktoren der Proband:innen zu
untersuchen, um heraus zu finden welche weiteren Faktoren Einfluss auf das Empfinden von
Empathie hat.



6 Fazit

Aus der theoretischen Herleitung dieser Arbeit geht hervor, dass Ménner und Frauen sich
statistisch in ithrem Empathieempfinden unterscheiden, was auch in dieser Studie bewiesen
werden konnte. Weiter wurde aufgezeigt, dass Menschen Roboter missbrauchen, wenn sie sich
unbeobachtet fithlen. Zudem ist bekannt, dass Menschen Roboter die menschenihnlicher sind,
weniger streng behandeln.

Auch andere Faktoren wie das Alter spielen eine Rolle bei der Wahrnehmung der Roboter, was
sich durch individuelle Antworten der Freitextfelder in dieser Studie bestétigen konnten. In
einer Antwort konnte zudem erkannt werden, dass eine individuelle Einstellung zum Grad des
Missbrauchs getdtigt wurde.

Die Forschungsfrage Gibt es einen Unterschied im Empathieempfinden in Bezug auf das
Geschlecht? konnte mit einem signifikanten Ergebnis bestdtigt werden.

Weiter konnte mit einem signifikanten Ergebnis bestitigt werden, dass Frauen mehr Empathie
gegeniiber misshandelten Robotern empfinden als Ménner dies tun. Zudem konnte die H1
bestdtigt werden, was bedeutet, dass es einen Zusammenhang zwischen der empfundenen
Empathie wihrend einer nonverbalen Misshandlung eines Roboters und dem Grad der
Anthropomorphisierung dieses Roboters. Jedoch konnte gezeigt werden, dass die
Technikaffinitét der Teilnehmer:innen in dieser Studie keinen Einfluss auf das Empfinden von
Empathie hatte.

Die Erkenntnisse dieser Bachelorarbeit eignen sich fiir die weiterfiihrende Analyse des Grades
der Vermenschlichung im Hinblick auf die Auswirkungen des Empathieempfindens. Zudem
konnten die Erkenntnisse fiir Firmen relevant sein, die zum Beispiel Roboter in 6ffentlichen
Einrichtungen wie Einkaufszentren verwenden, im Hinblick auf das Robot-Abuse Phinomen
und den Zusammenhang zwischen wahrgenommener Vermenschlichung und des
Empathieempfindens.
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8 Anhang

Tabelle: Skalen des Fragebogens

Skala

Variablenbezeichnungen

Antwortmoglichkeiten

Technikaffinitat

TE[01]: Ich informiere mich iiber elektronische Gerite,
auch wenn ich keine Kaufabsicht habe.

TE[02]: Ich liebe es, neue elektronische Gerite zu besitzen.
TE[03]: Ich bin begeistert, wenn ein neues elektronisches
Gerit auf den Markt kommt.

TE[04]: Ich gehe gern in den Fachhandel fiir elektronische
Gerite.

TE[05]: Es macht mir SpaB, ein elektronisches Gerét
auszuprobieren.

TE[06]: Ich kenne die meisten Funktionen der
elektronischen Geréte, die ich besitze.

TE[07]: Ich habe bzw. hitte Verstdndnisprobleme beim
Lesen von Elektronik- und Computerzeitschriften.

TE[08]: Es fdllt mir leicht, die Bedienung eines
elektronischen Gerits zu lernen.

TE[09]: Ich kenne mich im Bereich elektronischer Geréte
aus.

TE[10]: Elektronische Gerédte helfen, an Informationen zu
gelangen.

TE[11]: Elektronische Gerdte ermdglichen einen hohen
Lebensstandard.

TE[12]: Elektronische Gerite erhohen die Sicherheit.
TE[13]: Elektronische Gerite machen unabhéngig.
TE[14]: Elektronische Gerite erleichtern mir den Alltag.
TE[15]: Elektronische Geridte verringern den personlichen
Kontakt zwischen den Menschen.

TE[16]: Elektronische Gerite verursachen Stress.
TE[17]: Elektronische Gerdte machen krank.
TE[18]:  Elektronische = Gerdte = machen
umsténdlicher.

TE[19]: Elektronische
Verarmung.

vieles

Gerdte filhren zu geistiger

Stimme  gar  nicht
Stimme eher nicht zu;
Unentschieden;

Stimme eher nicht zu;
Stimme voll zu

zu,

NARS

NA[O01]: Ich wiirde mich unwohl fiihlen, wenn Roboter
wirkliche Gefiihle hétten.

NA[02]: Etwas Schlimmes konnte passieren, wenn sich
Roboter in lebendige Wesen entwickeln wiirden.

NA[03]: Ich wiirde mich entspannt fithlen, wenn ich mit
einem Roboter spreche.

NA[04]: Ich wiirde mich unwohl fiihlen, wenn ich einen
Arbeitsplatz  bekdme, an dem ich mit Robotern
zusammenarbeiten miisste.

NA[05]: Wenn Roboter Gefiihle hitten, konnte ich mit
Thnen anfreunden.

NA[06]: Ich fithle mich in Gegenwart von Robotern
umsorgt.

NA[07]: Das Wort ,,Roboter” hat keine Bedeutung fiir
mich.

NA[08]: Es wiirde mich nervds machen einen Roboter in
der Gegenwart von anderen zu bedienen.

NA[09]: Ich wiirde es hassen, wenn Roboter oder
Kiinstliche Intelligenz Dinge beurteilen wiirden.

NA[10]: Ich wire bereits sehr nervds, wenn ich einfach nur
vor einem Roboter sténde.

NA[11]: Ich glaube, dass etwas Schlimmes passieren
konnte, wenn ich zu sehr von Robotern abhingig wire.
NA[12]: Ich wiirde mich paranoid fiihlen, wenn ich mit
einem Roboter spreche.

NA[13]: Ich bin besorgt, dass Roboter einen schlechten
Einfluss auf Kinder haben kénnten.

NA[14]: Ich glaube, dass unsere Gesellschaft in Zukunft
von Robotern dominiert wird.

Stimme  gar  nicht
Stimme eher nicht zu;
Unentschieden;

Stimme eher nicht zu;
Stimme voll zu




SEK SE[01]: . .. achtete ich auf meine Gefiihle. Stimme  gar  nicht  zu;
SE[02]:. . . konnte ich positivere Gefiihle gezielt herbei | Stimme eher nicht zu;
fiihren. Unentschieden;
SE[03]:. . . verstand ich meine emotionalen Reaktionen. Stimme eher nicht zu;
SE[04]:. . . fiihlte ich mich auch intensiven, negativen | Stimme voll zu
Gefiihlen gewachsen.

SE[05]:. . . konnte ich auch negative Gefiihle annehmen.
SE[06]:. . hétte ich klar benennen konnen, wie ich mich
gerade fiihle.

SE[07]: . . . hatte ich eine gute korperliche Wahrnehmung
meiner Gefiihle.

SE[08]: . . . machte ich, was ich mir vorgenommen hatte,
auch wenn ich mich dabei unwohl oder éngstlich fiihlte.
SE[09]: . . . versuchte ich, mir in belastenden Situationen
selber Mut zu machen.

SE[10]: . konnte ich meine negativen Gefiihle
beeinflussen.

SE[11]: ... wusste ich, was meine Gefiihle bedeuten.
SE[12]: schenkte ich meinen Gefiihlen
Aufmerksambkeit.

SE[13]: . .. war mir klar, was ich gerade fiihlte.

SE[14]: . . . merkte ich gut, wenn mein Korper auf
emotional bedeutende Situationen besonders reagierte.
SE[15]: . . . versuchte ich mich in belastenden Situationen
selber aufzumuntern.

SE[16]: ... konnte ich trotz negativer Gefiihle das machen,
was ich mir vorgenommen hatte.

SE[17]: . .. konnte ich zu meinen Gefiihlen stehen.
SE[18]: . war ich mir sicher, auch intensive,
unangenehme Gefiihle aushalten zu kénnen.

SE[19]: . . . setzte ich mich mit meinen Gefiihlen
auseinander.

SE[20]: . .. war mir bewusst, warum ich mich so fiihlte, wie
ich mich fiihlte.

SE[21]: . . . war mir klar, dass ich meine Gefiihle
beeinflussen kann.

SE[22]: ... konnte ich wichtige Ziele verfolgen, auch wenn
ich mich dabei manchmal unwohl oder unsicher fiihlte.
SE[23]: ... akzeptierte ich meine Gefiihle.

SE[24]: ... waren meine korperlichen Reaktionen ein gutes
Signal dafiir, wie ich mich fiihlte.

SE[25]: . . . wusste ich gut, wie es mir gerade geht.
SE[26]: . . . fiihlte ich mich stark genug, auch belastende
Gefiihle aushalten zu kdnnen.

SE[27]: . .. stand ich mir in belastenden Situationen selbst
zur Seite.

PANAS PA[O1]: aktiv Stimme  gar  nicht zu;
PA[02]: bekiimmert Stimme eher nicht zu;
PA[03]: interessiert Unentschieden;
PA[04]: freudig erregt Stimme eher nicht zu;
PA[05]: verdrgert Stimme voll zu
PA[06]: stark
PA[07]: schuldig
PA[08]: erschrocken
PA[09]: feindselig
PA[10]: angeregt
PA[11]: stolz
PA[12]: gereizt
PA[13]: begeistert
PA[14]: beschdmt
PA[15]: wach
PA[16]: nervos
PA[17]: entschlossen
PA[18]: aufmerksam
PA[19]: durcheinander
PA[20]: dngstlich

Empathie mit dem | ER[01]: Ich hoffte, dass das Leid des Roboters bald | Stimme  gar  nicht zu;

Roboter

aufhoren wiirde.

Stimme eher nicht zu;




ER[02]: Ich hatte Mitleid mit dem Roboter.

ER[03]: Ich verstehe nicht, wie Menschen den Roboter so
behandeln kénnen.

ER[04]: Ich teilte die Freude des Roboters.

ER[05]: Den Roboter in dieser Situation zu beobachten, hat
mich wiitend gemacht.

ER[06]: Von den Vorfillen im Video habe ich Abstand
gehalten.

ER[07]: Ich hatte Verstindnis fiir die Situation des
Roboters.

ER[08]: Ich war sehr nah dran an den Vorfillen im Video.
ER[09]: Der Roboter fiihlte nichts.

ER[10]: Es war mir vollig egal, was mit dem Roboter
passiert ist.

ER[11]: Ich fiihlte nach dem Roboter.

ER[12]: Den Roboter in dieser Situation zu sehen, hat mich
nicht bertihrt.

Unentschieden;
Stimme eher nicht zu;
Stimme voll zu

Godspeed

AN[01]: Unecht — Natiirlich

AN 02]: Wie eine Maschine — wie ein Mensch

Hat kein Bewusstsein — Hat ein Bewusstsein

Kiinstlich — Realistisch

Bewegt sich steif — bewegt sich fliissig

Tot — Lebendig

Unbewegt — Bewegt

Mechanisch — Organisch

Kiinstlich — Realistisch

Trdge — Interaktiv

Apathisch — Reagierend

Nicht mégen — Mogen

Unfreundlich — Freundlich

Unhoflich — Hoflich

Unangenehm — Angenehm

Furchtbar — Nett

Inkompetent — Kompetent

Ungebildet — Unterrichtet
Verantwortungslos — Verantwortungsbewusst

Unintelligent — Intelligent

Unverniinftig — Verniinftig

[
AN[O
AN[O
AN[O
AN[O
AN[O
AN[O
AN[O
AN[1
AN[1
AN[1
AN[1
AN[1
AN[1
AN[1
AN[1
AN[1
AN[1
AN[2
AN[2

e e e e e e e e e e e e e e e e e

3]:
47
5]:
6]:
7]:
8]:
9]:
0]:
1]:
2]
3]:
41
5]:
6]:
7]
8]:
9]:
0]:
1]:

-2;-1;0;1;2
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Empfundene Empathie fiir den Roboter aller weiblichen Teilnehmerinnen fir den gesehenen
Roboter

mNAO = MiRo-E ' Staubsaugroboter

Abbildung: Empfundene Empathie aller weiblicher Teilnehmerinnen (Eigene Darstellung, 2022)

Empfundene Empathie aller mannlichen Teilnehmer fiir den gesehenen Roboter
mNAO  MiRo-E  Staubsaugroboter

Abbildung: Empfundene Empathie aller ménnlichen Teilnehmer (Eigene Darstellung, 2022)
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Abbildung: Wahrgenommener Anthropomorphismus aller weiblichen Teilnehmerinnen (Eigene Darstellung, 2022)
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WTO1

Vielen Dank fur lhr Interesse an dieser Studie, die im Rahmen meiner Bachelorarbeit durchgefiihrt wird. Mein Name ist
Nadine Krautscheid und ich studiere Mensch-Technik-Interaktion an der Hochschule Ruhr West in Bottrop.

Herzlich Willkommen!

Es wird die Wahrnehmung von Robotern untersucht. Daflir wird lhnen ein Video gezeigt, welches im Anschluss bewertet
wird.

Die Studie wird insgesamt etwa 15-20 Minuten lhrer Zeit in Anspruch nehmen und kann jederzeit ohne Angabe von
Griunden beendet werden. Es gibt keine richtigen und falschen Antworten. Ihre Antworten werden streng vertraulich
behandelt und anonym gespeichert, sodass kein Rickschluss auf ihre Person moglich ist.

Bitte bearbeiten Sie diesen Fragebogen am Desktop. Zudem wird Ton fiir die Bearbeitung bendétigt.

Durch lhre Teilnahme erklaren Sie sich bereit, dass die Ergebnisse der Untersuchung in anonymisierter Form fiir rein
wissenschaftliche Zwecke genutzt werden kénnen.

Studierende des Moduls Kompetenzentwicklung der Hochschule Ruhr West erhalten fur die Teilnahme 30 FPM. Tragen
Sie dazu lhren Probandencode ein.

Vielen Dank flr lhre Teilnahme!
Zunachst folgen einige Fragebdgen, danach wird lhre Aufgabe wahrend der Studie naher beschrieben.

Klicken Sie dazu auf "Weiter".

https://www.soscisurvey.de/studienadinekrautscheid/?s2preview=auQ5rRSLINsibzAtSq8 A6JLkmzs VoY 7b&questionnaire=qnr2 &csfr 1/23
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Angaben zum Datenschutz

Die Erhebung Ihrer oben beschriebenen Daten erfolgt ohne Erfragen lhres Namens.

Ihre Antworten und Ergebnisse werden unter einem personlichen Codewort gespeichert, das Sie selbst anhand einer
Regel am Anfang der Studie erstellen werden und das auf3er lhnen niemand kennt. Nach Abschluss der Datenerhebung,
spatestens aber am 01.09.2022, wird Ihr Code geldscht. Ihre Daten sind dann anonymisiert. Sie kdnnen allerdings,
solange der Code besteht, die Léschung der von lhnen erhobenen Daten verlangen. Dazu missen Sie uns nicht lhren
Namen mitteilen, sondern nur Ihr Codewort. Bewahren Sie daher das Codewort bitte sorgfaltig auf, damit Sie ggf. die
Léschung lhrer Daten einfordern kdnnen.

Nach Datenschutzgrundverordnung (DSGVO) haben Sie folgende Rechte:

¢ Auskunft Gber die Verarbeitung personenbezogener Daten (Art 15)
» Berichtigung (Art 16)

e Loschung (Art 17)

e Einschrankung der Verarbeitung (Art 18)

Die Aufbewahrungsfrist fur die vollstdndig anonymisierten Daten betragt mindestens 10 Jahre nach Datenauswertung,
bzw. mindestens 10 Jahre nach Erscheinen einer Publikation zu dieser Studie.

Ihren personlichen Code kénnen Sie auf der nachsten Seite erstellen.

Wenn Sie mit allem einverstanden und bereit fir die Befragung sind, stimmen Sie der Datenschutzerklarung bitte zu und
klicken Sie auf ,,Weiter*.

(O Ich habe die Datenschutzerklarung verstanden und willige ein.

Seite 03

Auf dieser Seite konnen Sie lhren personlichen Code erstellen.

Diesen Code bendtigen wir, wenn Sie ihre Daten im Nachgang I6schen lassen wollen. Diese Option besteht bis zum
15.06.2022. Zudem wird der Code fiir die Vergabe der FPM im Modul Kompetenzentwicklung der Hochschule Ruhr West
bendtigt.

Notieren Sie sich lhren Code daher sorgfaltig!

Bitte nutzen Sie dazu folgendes Schema:

1. Der letzte Buchstabe Ihres Geburtsortes (z.B. N fir BERLIN)

2. Die zweite und letzte Zahl Ihres Geburtsdatums (z.B. 77 fiir 07.08.1997)
3. Den ersten Buchstaben Ihres Geburtsmonats (z.b A fir AUGUST)

4. Den ersten Buchstaben lhrer Augenfarbe (z.B. G flir GRAU)

Daraus ergibt sich folgender Beispiel-Code: N77AG

https://www.soscisurvey.de/studienadinekrautscheid/?s2preview=auQ5rRSLINsibzAtSq8 A6JLkmzs VoY 7b&questionnaire=qnr2 &csfr 2/23
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1. Welches Geschlecht haben Sie?
(O weiblich
(O mannlich
O divers
1 aktive(r) Filter
Filter SDO1/F1
Wenn eine der folgenden Antwortoption(en) ausgewahlt wurde: 3
Dann Frage/Text SD19 spater im Fragebogen anzeigen (sonst ausblenden)
2. Wie alt sind Sie?
Ich bin Jahre alt.
3. Was machen Sie beruflich?
(O Schiiler/in
O In Ausbildung
(O Student/in
(O Angestellte/r
(O Beamte/r
(O Selbststandig
O Arbeitslos/Arbeit suchend
(O Sonstiges:
Seite 05

4. Wenn Sie bei Inrem Geschlecht ,,divers“ angegeben haben: sollten Sie sich dennoch dem méinnliche
weiblichen Geschlecht zuordnen miissen, welches ware es?

(OO mannlich

(O weiblich

https://www.soscisurvey.de/studienadinekrautscheid/?s2preview=auQ5rRSLINsibzAtSq8 A6JLkmzs VoY 7b&questionnaire=qnr2 &csfr 3/23
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. . .. . . TEO1
5. Im Folgenden wiirden wir gerne etwas iiber lhren Umgang mit Technologien erfahren.
stimme stimme stimme
gar eher nicht unent- eher stimme
nicht zu zu schieden zu voll zu

O
O
O
O
O

Elektronische Gerate machen vieles umstandlicher.

Ich bin begeistert, wenn ein neues elektronisches Gerét auf den O O O O O
Markt kommt.

Elektronische Gerate machen unabhangig. O O O O O
Ich kenne die meisten Funktionen der elektronischen Geréte, die O O O O O
ich besitze.

Ich liebe es, neue elektronische Gerite zu besitzen. O O O O O

O
O
O
O
O

Es fallt mir leicht, die Bedienung eines elektronischen Gerats zu
lernen.

O
O
O
O
O

Ich informiere mich Uber elektronische Gerate, auch wenn ich
keine Kaufabsicht habe.

Elektronische Gerate machen krank.

Elektronische Gerate ermdglichen einen hohen Lebensstandard.
Elektronische Gerate erhdhen die Sicherheit.

Es macht mir Spal, ein elektronisches Gerat auszuprobieren.

Ich gehe gern in den Fachhandel fiir elektronische Gerate.

O O O O O O
O O O O O O
O O O O O O
O O O O O O
O O O O O O

Elektronische Gerate verringern den personlichen Kontakt
zwischen den Menschen.

O
O
O
O
O

Elektronische Gerate erleichtern mir den Alltag.

O
O
O
O
O

Elektronische Gerate verursachen Stress.

O
O
O
O
O

Ich habe bzw. hatte Verstandnisprobleme beim Lesen von
Elektronik- und Computerzeitschriften.

O
O
O
O
O

Elektronische Gerate helfen, an Informationen zu gelangen.

O
O
O
O
O

Ich kenne mich im Bereich elektronischer Gerate aus.

Elektronische Gerate fiihren zu geistiger Verarmung. O O O O O

https://www.soscisurvey.de/studienadinekrautscheid/?s2preview=auQ5rRSLINsibzAtSq8 A6JLkmzs VoY 7b&questionnaire=qnr2 &csfr 4/23
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6. Bitte lesen Sie sich die folgenden Punkte durch und geben eine ehrliche Selbsteinschatzung an.

stimme stimme stimme stimme
gar eher nicht unent- eher voll
nicht zu zu schieden zu zu
Ich wiirde mich entspannt fiihlen, wenn ich mit einem Roboter O O O O O
spreche.
Ich wiirde mich paranoid fiihlen, wenn ich mit einem Roboter O O O O O
spreche.
Ich bin besorgt, dass Roboter einen schlechten Einfluss auf O O O O O
Kinder haben kénnten.
Ich glaube, dass unsere Gesellschaft in Zukunft von Robotern O O O O O
dominiert wird.
Das Wort ,Roboter* hat keine Bedeutung fiir mich. O O O O O

Ich wiirde mich unwonhl fihlen, wenn ich einen Arbeitsplatz O O O O O
bekame, an dem ich mit Robotern zusammenarbeiten misste.

Ich fiihle mich in Gegenwart von Robotern umsorgt. O O O O O
Ich wiirde mich unwohl fiihlen, wenn Roboter wirkliche Gefiihle O O O O O
hatten.

Wenn Roboter Gefiihle hatten, kénnte ich mit Innen anfreunden. O O O O O
Es wiirde mich nervés machen einen Roboter in der Gegenwart O O O O O

von anderen zu bedienen.

Etwas Schlimmes kdnnte passieren, wenn sich Roboter in O O O O O
lebendige Wesen entwickeln wirden.

Ich wére bereits sehr nervés, wenn ich einfach nur vor einem O O O O O
Roboter stande.

Ich wiirde es hassen, wenn Roboter oder Kiinstliche Intelligenz O O O O O
Dinge beurteilen wirden.

Ich glaube, dass etwas Schlimmes passieren kénnte, wenn ich zu O O O O O
sehr von Robotern abhangig ware.

https://www.soscisurvey.de/studienadinekrautscheid/?s2preview=auQ5rRSLINsibzAtSq8 A6JLkmzs VoY 7b&questionnaire=qnr2 &csfr 5/23
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SEO1

https://www.soscisurvey.de/studienadinekrautscheid/?s2preview=auQ5rRSLINsibzAtSq8 A6JLkmzs VoY 7b&questionnaire=qnr2 &csfr 6/23
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7. Im Folgenden geht es darum, wie Sie sich in der letzten Woche gefiihit haben. Entscheiden Sie, ob die
nachfolgenden Aussagen liberhaupt nicht, selten, manchmal, fast immer zutreffen.

In der letzten Woche...

stimme stimme stimme stimme
gar eher nicht unent- eher voll
nicht zu zu schieden zu zu

e

. achtete ich auf meine Gefiihle.
. konnte ich positivere Geflihle gezielt herbei flihren.

. verstand ich meine emotionalen Reaktionen.

O O O O
O O O O
O O O O
O O O O
O O O O

. .. fihlte ich mich auch intensiven, negativen Geflihlen
gewachsen.

O
O
O
O
O

. .. konnte ich auch negative Geflihle annehmen.

. . hatte ich klar benennen kénnen, wie ich mich gerade fihle.

O O
o O
O O
o O
O O

... hatte ich eine gute korperliche Wahrnehmung meiner
Gefihle.

. . machte ich, was ich mir vorgenommen hatte, auch wenn ich O O O O O
mich dabei unwohl oder angstlich fihlte.

O
O
O
O
O

. .. versuchte ich, mir in belastenden Situationen selber Mut zu
machen.

. konnte ich meine negativen Gefiihle beeinflussen.
. wusste ich, was meine Gefiihle bedeuten.
. schenkte ich meinen Gefilhlen Aufmerksamkeit.

. war mir klar, was ich gerade flhlte.

O O O O O
O O O O O
O O O O O
O O O O O
O O O O O

. . . merkte ich gut, wenn mein Korper auf emotional bedeutende
Situationen besonders reagierte.

O
O
O
O
O

. .. versuchte ich mich in belastenden Situationen selber
aufzumuntern.

... konnte ich trotz negativer Gefuhle das machen, was ich mir O O O O O
vorgenommen hatte.

O
O
O
O
O

. .. konnte ich zu meinen Gefiihlen stehen.

O
O
O
O
O

. .. war ich mir sicher, auch intensive, unangenehme Gefiihle
aushalten zu kénnen.

. . . setzte ich mich mit meinen Gefiihlen auseinander.
. . war mir bewusst, warum ich mich so flihlte, wie ich mich fiihlte.

... war mir klar, dass ich meine Gefiihle beeinflussen kann.

O O O O
O O O O
O O O O
O O O O
O O O O

. . konnte ich wichtige Ziele verfolgen, auch wenn ich mich dabei
manchmal unwohl oder unsicher flhlte.

O
O
O
O
O

. . . akzeptierte ich meine Gefiihle.
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. . waren meine korperlichen Reaktionen ein gutes Signal dafir, O O O O O

wie ich mich fiihlte.

... wusste ich gut, wie es mir gerade geht. O O O O O

. . . fOhlte ich mich stark genug, auch belastende Gefiihle O O O O O

aushalten zu konnen.

... stand ich mir in belastenden Situationen selbst zur Seite. O O O O O
Seite 09

Auf der nachsten Seite wird ein Technikcheck gemacht. Dazu wird Ihnen ein kurzes Video gezeigt, bei dem Sie
nachfolgend in einer Frage beantworten kénnen, was zu héren war.

Hierflr ist wichtig, dass ihr Ton eingeschaltet ist und funktioniert.

Seite 10

SMO01

8. Um technische Fehler ausschlieBen zu kénnen, beantworten Sie bitte folgende Frage: Was horen Sie
gezeigten Video?

Achten Sie darauf, dass ihr Lautsprecher eingeschaltet ist. Das Video hat nur Ton und kein Bild.

(O Strallenmusikanten
(O Hundegebell

(O Einen Eiswagen

(O Ich hore nichts

1 aktive(r) Filter

Filter SMO5/F1
Wenn eine der folgenden Antwortoption(en) ausgewahlt wurde: 1, 3, 4
Dann nach dem Klick auf "Weiter" den Text SM07 anzeigen und das Interview beenden
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Seite 11

Auf der nachsten Seite wird Ihnen das Video gezeigt, welches danach bewertet wird. Daflr ist es wichtig, dass m
ist und funktioniert.

Stellen Sie sich vor Sie besuchen jemanden, betreten einen Raum dort und finden die in dem Video gezeigte
Situation vor.

Das Video wird automatisch abgespielt.
Sollten Sie das Video erneut starten wollen, kdnnen Sie dies Uber den Play Button machen.

Bitte klicken Sie nun auf "Weiter" um auf die Seite mit dem Video zu gelangen.

Seite 12

// Auslesen der numerischen Codes (1 bis 6)
Scode = value('SD01');
// Textbaustein variieren
if (Scode == 1) {
goToPage( 'Frauen');
} elseif ($code == 2) {
goToPage( 'Manner');
} elseif ($code == 3) {
goToPage( 'Divers');

}

Seite 13

Divers

// Auslesen der numerischen Codes (1 bis 6)
$code2 = value('SD19');
// Textbaustein variieren
if ($code2 == 1) {
goToPage( 'Manner');
} elseif ($code2 == 2) {
goToPage( 'Frauen');

}

https://www.soscisurvey.de/studienadinekrautscheid/?s2preview=auQ5rRSLINsibzAtSq8 A6JLkmzs VoY 7b&questionnaire=qnr2 &csfr 9/23



09.08.22,17:54 Korrekturfahne qnr2 (studienadinekrautscheid) 09.08.2022, 17:53

Seite 14

Frauen

// Auslesen der numerischen Codes (1 bis 6)
$code = value('zZG01'");
// Textbaustein variieren
if ($code == 1) {
goToPage( 'Nao');
} elseif ($code == 2) {
goToPage( 'Staubsauger');
} elseif ($code == 3) {
goToPage( 'Miro');
}

Seite 15

Maenner

// Auslesen der numerischen Codes (1 bis 6)
Scode = value('ZG02');
// Textbaustein variieren
if (Scode == 1) {
goToPage( 'Nao');
} elseif ($code == 2) {
goToPage( 'Staubsauger');
} elseif ($code == 3) {
goToPage( 'Miro');
}

https://www.soscisurvey.de/studienadinekrautscheid/?s2preview=auQ5rRSLINsibzAtSq8 A6JLkmzs VoY 7b&questionnaire=qnr2 &csfr
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Seite 16

Nao

Seite 17

goToPage( 'PANAS');
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Seite 18

Staubsauger

Seite 19

goToPage( 'PANAS');
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Seite 20

Miro

Seite 21

9. Wurde das Video richtig angezeigt?

(O Ja, es gab keine Probleme beim Abspielen.

Nein, ich konnte das Video nicht richtig abspielen und es gab folgendes Problem:
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Seite 22
PANAS

10. Bitte lesen Sie sich die folgenden Punkte durch und geben eine ehrliche Selbsteinschatzung zu Ihre
aktuellen Gefiihlen in der gezeigten Situation an.

stimme stimme stimme stimme
gar eher nicht unent- eher voll
nicht zu zu schieden zu zu

e

feindselig O O O O O
wach O O O O O
durcheinander O O O O O
verargert O O O O O
stolz O O O O O
schuldig O O O O O
stark O O O O O
nervds O O O O O
bekimmert O O O O O
entschlossen O O O O O
angstlich O O O O O
begeistert O O O @) O
aktiv O O O O O
angeregt O O O O @
interessiert O O O O O
erschrocken O O O O O
aufmerksam O O O O O
freudig erregt O O O O O
gereizt O O O O O
beschamt O O O O O
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Seite 23
11. Bitte bewerten Sie ehrlich die folgenden Items.
stimme stimme stimme
gar eher nicht unent- eher stimme
nicht zu zu schieden zu voll zu
0 1 2 3 4

O
O
O
O
O

Ich verstehe nicht, wie Menschen den Roboter so behandeln

kénnen.

Der Roboter flhlte nichts. @) O O O O
Ich war sehr nah dran an den Vorféllen im Video. @) O O O @)
Den Roboter in dieser Situation zu sehen, hat mich nicht ber(hrt. O O O O O
Ich fiihlte nach dem Roboter. O O O O O
Es war mir véllig egal, was mit dem Roboter passiert ist. O O O O @)
Von den Vorféllen im Video habe ich Abstand gehalten. O O O O O
Den Roboter in dieser Situation zu beobachten, hat mich witend O O O O @)
gemacht.

Ich hatte Verstandnis fur die Situation des Roboters. O O O O O
Ich teilte die Freude des Roboters. O O O O O
Ich hoffte, dass das Leid des Roboters bald aufhéren wiirde. O O O O O
Ich hatte Mitleid mit dem Roboter. O O O O O
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12. Bitte lesen Sie sich die folgenden Punkte durch und geben lhre ehrliche Einschatzung zu dem Robo

dem gerade gesehenen Video an.

Unverninftig
Inkompetent
Kinstlich
Unfreundlich
Mechanisch

Tot

Nicht mdgen
Unecht
Verantwortungslos
Unintelligent

Wie eine Maschine
Unhéflich
Unbewegt

Trage

Furchtbar

Hat kein Bewusstsein
Ungebildet
Kinstlich

Bewegt sich steif
Apathisch

Unangenehm

https://www.soscisurvey.de/studienadinekrautscheid/?s2preview=auQ5rRSLINsibzAtSq8 A6JLkmzs VoY 7b&questionnaire=qnr2 &csfr
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Verninftig
Kompetent
Realistisch
Freundlich
Organisch

Lebendig

Mogen

Naturlich
Verantwortungsbewusst
Intelligent

Wie ein Mensch
Hoflich

Bewegt

Interaktiv

Nett

Hat ein Bewusstsein
Unterrichtet
Realistisch

Bewegt sich flissig
Reagierend

Angenehm
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Seite 25
13. Wie haben Sie sich wahrend dem Anschauen des Videos gefiihlt?
/
14. Bitte bewerten Sie das gerade gesehene Video.
stimme stimme stimme
gar eher nicht unent- eher stimme
nicht zu zu schieden zu voll zu
0 1 2 3 4

Das Video hat mich auf eine unangenehme Weise bertihrt.
Das Video war lustig.

Das Video war schockierend.
Das Video war banal.

Das Video war verstoérend.

Das Video war unterhaltsam.
Das Video war interessant.

Das Video war berauschend.
Das Video war deprimierend.
Das Video war abstof3end.

Das Video war spannend.

Das Video war seltsam.

Das Video war beruhigend.

Das Video war bedeutungslos.
Das Video war nervenaufreibend.
Das Video war amusant.

Das Video war emotional.

O O o o O oo o oo o o o o o o oo
O O o O o oo o o oo o oo o o oo
O O o o o oo o oo o o o o o o oo
O O o O o oo o oo o o oo o o oo
O O o o o oo o oo o o o o o o oo

Das Video hat mich auf angenehme Weise berihrt.
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Seite 26

15. Beschreiben Sie in 1-2 Satzen wie Sie in der gezeigten Situation reagieren wiirden, wenn Sie den Ra
Video betreten wiirden.

16. Bitte lesen Sie sich den folgenden Punkt durch und geben eine ehrliche Selbsteinschatzung an.

gar eher
nicht nicht eher sehr
wahr- wabhr- unent- wabhr- wahr-

scheinlich scheinlich schieden scheinlich scheinlich

Wie wahrscheinlich es ist, dass Sie selbst dieses Verhalten O O O O O
zeigen wurden?

17. Bitte lesen Sie sich den folgenden Punkt durch und geben eine ehrliche Selbsteinschitzung an.

gar eher eher sehr
nicht nicht unent- ange- ange-
angemessen angemessen schieden messen messen

el

Wie angemessen finden Sie das Verhalten der Person im Video? O O O O O

18. Beschreiben Sie in 1-2 Satzen was Sie an der Situation im Video angemessen und was unangemess
fanden.

19. Bitte lesen Sie sich den folgenden Punkt durch und geben eine ehrliche Selbsteinschatzung an.

gar eher
nicht nicht eher sehr
nach- nach- unent- nach- nachvoll-

vollziehbar vollziehbar schieden vollziehbar ziehbar

el

Wie nachvollziehbar finden Sie das Verhalten der Person in dem O O O O O
Video?
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20. Bitte lesen Sie sich den folgenden Punkt durch und geben eine ehrliche Selbsteinschitzung an. EI13

gar eher
nicht nicht eher sehr
wahr- wahr- unent- wahr- wahr-

scheinlich scheinlich schieden scheinlich scheinlich

e

Wie wahrscheinlich ist es, dass Sie in dieser Situation eingreifen O O O O O
wirden?

Seite 27

21. Wenn Sie sich vorstellen, dass Sie die gezeigte Situation erleben und eingreifen wiirden, beschreibe

1-2 Satzen wie genau Sie in diese Situation eingreifen wiirden.

Seite 28

E107 |

22. Wiirden Sie von sich behaupten, dass Sie selbst schon mal einen Roboter misshandelt haben? Dies'xo
sich zum Beispiel in beleidigen, schlagen oder treten des Roboters auRern.

O Ja
O Nein

2 aktive(r) Filter

Filter EI07/F1

Wenn eine der folgenden Antwortoption(en) ausgewahlt wurde: 1

Dann Frage/Text EI09 spater im Fragebogen anzeigen (sonst ausblenden)
Filter EI07/F2

Wenn eine der folgenden Antwortoption(en) ausgewahlt wurde: 1

Dann Frage/Text EI08 spater im Fragebogen anzeigen (sonst ausblenden)
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Seite 29
23. Welchen Roboter haben Sie schon mal misshandelt?
24. Beschreiben Sie in 1-2 Satzen wie Sie den Roboter misshandelt haben.
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Seite 30
Zum Schluss wirden wir gerne etwas uber lhre Vorerfahrung mit Robotern erfahren.
25. Haben Sie schon mal einen Roboter benutzt? Wenn ja, welchen?
(O Ja, ich habe folgende benutzt:
O Nein
26. Besitzen Sie einen Roboter? Hierzu zdhlen zum Beispiel Staubsaugroboter.
O Ja, ich besitze:
(O Nein
27. Besitzen Sie Ein Google Home Gerat oder Alexa?

(O Ja, ich besitze folgendes:

O Nein

VRO5
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28. Wie bewerten Sie lhre Vorerfahrung mit den folgenden Robotern?

Ich habe
schon
mehrfach
Ich habe mit dem
Ich den Ich habe Roboter
kenne Ich kenne Roboter mitdem gearbeitet
den den Roboter,  schon Roboter und
Roboter  aber habe einmal schon kenne
gar keine in echt mal mich gut
nicht  Vorerfahrung gesehen gearbeitet aus

Staubsaugroboter
MiRo-E N\ O O O O O
a
Nao - O O O O O
%=
ig\‘
% )
PN

Seite 31

Vielen Dank fiir lhre Teilnahme!

In dieser Studie soll der Unterschied zwischen Robotern mit unterschiedlichen Grad von Vermenschlichung beleuchtet
werden, im Hinblick auf das Empathieempfinden wahrend einer Misshandlung dieser Roboter.

Wahrend des Fragebogens haben Sie ein Video mit einem Roboter gesehen. Insgesamt werden in dieser Studie die
folgenden Roboter verwendet: Nao (humanoid), Miro-E (tierahnlich) und ein Staubsaugroboter. Einer dieser Roboter

wurde zufillig in den Fragebogen verteilt . Sie sahen in dem Video wie der zufallig zugeordnete Roboter getreten
wurde.

In dieser Studie soll untersucht werden, ob die empfundene Empathie héher bei einem menschenahnlichen Roboter als
bei einem nicht menschlichen Roboter ist. Zudem wird der Unterschied zwischen dem Geschlecht erhoben. Weiter soll
noch untersucht werden, ob Teilnehmer:innen sich vorstellen kdnnen den gesehenen Roboter selbst zu misshandeln.
Fir den Erfolg unserer Befragung ist es sehr wichtig, dass Sie nicht mit Anderen (ber die Inhalte der Studie sprechen.

29. Hier kdonnen Sie Aussagen und Kommentare zur Studie hinterlassen. Vielen Dank.
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Letzte Seite

Bei Rickfragen kénnen Sie sich gerne bei Nadine Krautscheid [nadine.krautscheid@stud.hs-ruhrwest.de] melden.

Ihre Angaben wurden gespeichert, die Studie ist beendet und Sie kdnnen das Fenster nun schlieen.

Nadine Krautscheid, Hochschule Ruhr West — 2022
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Eidesstattliche Erkliirung

Titel: Du tust mir (nicht) leid! — Der Einfluss von Anthropomorphisierung und

Geschlecht auf das Empathieempfinden wihrend beobachtetem Robotermissbrauch

Ich versichere an Eides statt durch meine Unterschrift, dass ich die vorliegende Arbeit
selbstindig und ohne fremde Hilfe angefertigt und an alle Stellen. die ich wortlich oder
anniihernd wértlich aus Verdffentlichungen entnommen habe, als solche kenntlich gemacht
habe. mich auch keiner anderen als der angegebenen Literatur oder sonstiger Hilfsmittel
bedient habe. Des Weiteren hat die Arbeit in dieser oder dhnlicher Form noch keiner anderen
Priifungsbehodrde vorgelegen.

Essen, 16.08.2022

k)

D aRAL
Nadine Krautscheid (Unterschrift)



