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1 Einleitung 
Die Nutzung von Robotern hat stark zugenommen und die Wirkung auf Menschen grundlegend 
verändert. Roboter wurden in unsere Gesellschaft eingeführt, jedoch berichten Studien darüber, 
dass ihre soziale Rolle immer noch unklar ist (Bartneck & Hu, 2008).  
Es gibt es immer mehr Filme, die das Bild von Robotern prägen, 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 können 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 fühlen (Nomura 
et al., 2014). Durch die zunehmende Präsenz von Robotern geriet dieses Phänomen des Robot-
Abuse zunehmend in den wissenschaftlichen Fokus. 
 
Thematisch lässt 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 durchgeführten Studie während eines beobachteten 
Robotermissbrauchs. Dabei wird zusätzlich 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 während eines nonverbalen Robotermissbrauchs zu untersuchen und 
einen Überblick über die vorhandene Literatur zu schaffen. 
 
Dafür wird eine Onlinestudie mit einem 2x3-Between-Subjects-Design durchgeführt. 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 durchgeführt, um die theoretische 
Herleitung zu erläutern und aufzuarbeiten. 
 
In dieser Bachelorarbeit werden dafür zunächst die relevanten theoretischen Grundlagen 
betrachtet. Diesbezüglich werden in Kapitel 2 die Begriffe Anthropomorphismus, Robot-Abuse, 
Geschlechterunterschiede und Empathie erläutert. Anschließend werden die Ergebnisse 
ausführlich 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 Phänomen, dass Menschen Geräte 
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 Geräte, die sich heute im Besitz der Menschen befinden, ist das 
Phänomen der Anthropomorphisierung immer öfter im Alltag festzustellen und hat somit 
großen Einfluss auf menschliches Verhalten und Entscheidungen. Menschen nehmen demnach 
regelmäßig anthropomorphe Zuschreibungen vor, auch wenn sie ihre Umgebung beschreiben, 



zum Beispiel Tiere, sich bewegende geometrische Figuren oder Wettermuster (Złotowski et al., 
2015). Die Anthropomorphisierung ist somit eine natürliche 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 Vorschläge und Studien. Zum Beispiel wurde von Fong et al. ein Vorschlag 
dafür hervorgebracht, wie Roboter eingeordnet werden können: anthropomorph, zoomorph, 
karikiert und funktional (Fong et al., 2002). Choi und Kim unterscheiden hinsichtlich des 
Anthropomorphismus von Robotern in Aussehen, Mensch-Roboter-Interaktion und 
Übereinstimmung dieser beiden Faktoren (Złotowski 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 Maße des Kopfes (Di Salvo et al., 2002). Das Verhalten des 
Roboters beeinflusst dabei maßgeblich die wahrgenommene Anthropomorphisierung. Zeigt 
dieser beispielsweise ein typisch menschliches Verhalten, so wird er als eher anthropomorph 
wahrgenommen. Ein Beispiel hierfür ist das Schummeln beim Spielen. 
Auch die Eigenschaften der Beobachter:innen spielen jedoch eine bedeutende Rolle bei der 
Wahrnehmung der Roboter. Hierzu zählen 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 Persönlichkeitsmerkmale zugeordnet. Weiter lässt sich 
aufgrund der genannten Parameter sagen, dass das nonverbale Verhalten von Menschen 
gegenüber 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 für 
verschiedene Arten von nichtmenschlichen Robotern machen (Złotowski et al., 2015). Das 
äußere 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 Rückmeldung. Im Fall eines humanoiden 
Roboters ist diese demnach formeller und berührungsvermeidender (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 lässt sich jedoch festhalten, dass sich Anthropomorphismus nicht allein auf 
das Aussehen beschränken lässt. 
  
 
2.1.2 Auswirkungen  
Riek et al. führten 2009 eine Studie durch, in der sie die Beeinflussung des wahrgenommenen 
Anthropomorphismus in Bezug auf Empfinden von Empathie gegenüber 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 gegenüber dem Protagonisten 
außergewöhnlich grausam, indem sie diesen beispielsweise anschrien, ihn schubsten oder ihm 
befahlen, peinliche Handlungen zu vollziehen. In dem neutralen Video wurde der Protagonist 
bei etwas Alltäglichem wie dem Kellerputzen oder Tischdecken gezeigt. Im Video war 



zunächst ein Schwarz-Weiß-Bild des Protagonisten zu sehen und dann die 30-sekündige Szene. 
Nach dem Ansehen der Videos wurden den Proband:innen im Fragebogen Bilder der fünf 
Roboter gezeigt und es wurde folgende Frage gestellt: „Stellen Sie sich vor, es hat ein Erdbeben 
gegeben und Sie können nur einen der Roboterprotagonisten retten. Welchen würden Sie 
retten?“ (Riek et al., 2009). In Abbildung 1 sind die in dieser Studie verwendeten Protagonisten 
dargestellt. 
 

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

 
Die Ergebnisse zeigten hier, dass kein signifikanter Einfluss auf die Werte empfundener 
Empathie für den Roboter aufgrund von Alter oder Geschlecht der Teilnehmer:innen besteht. 
Es ließ sich aber anhand der Erkenntnisse bestätigen, dass für die menschlich aussehenden 
Roboter mehr Empathie empfunden wurde (Riek et al., 2009).  
 
Darüber hinaus ist aus der Literatur bereits bekannt, dass Menschen weniger zögern, einen 
Roboter zu bestrafen und zu missbrauchen als einen Menschen. Dies konnte vor allem eine 
Studie zeigen, bei der Milgrams Experiment mit einem Roboter durchgeführt wurde (Bartneck 
et al., 2005). Demgegenüber ging aus einer Studie von Reichenbach, Bartneck und Carpenter 
hervor, dass es keinen Unterschied zwischen der Bestrafung eines hundeähnlichen Roboters 
(AIBO) und eines menschlichen Roboters gibt (Reichenbach et al., 2006). Weitergehend konnte 
in Untersuchungen bereits folgendes Phänomen festgestellt werden: Roboter, die in Aussehen 
und Verhalten menschenähnlich sind, werden weniger streng behandelt als maschinenähnliche 
Roboter, was sich für diese Studie darauf zurückführen lassen könnte, dass dies mit einem 
höheren Empathieverhalten zusammenhängt (Złotowski et al., 2015). 
 
Aus diesen Gründen sollen in der Studie dieser Bachelorarbeit mehrere Roboter mit 
unterschiedlichen Graden an Anthropomorphisierung Einsatz finden. Dabei soll überprüft 
werden, ob Unterschiede im Empathieverhalten der Studienteilnehmer:innen bei der 
nonverbalen Misshandlung beobachtet werden können. Basierend auf den dargelegten 
Kenntnissen widmet sich diese Studie zudem der Fragestellung, ob das Empathieverhalten auch 
dann stärker ausgeprägt gegenüber Robotern mit einem höheren 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 während 
einer nonverbalen Misshandlung eines Roboters und dem Grad der Anthropomorphisierung 
dieses Roboters. 
 
 
2.2 Robot-Abuse 
Robot-Abuse beschreibt das Phänomen, dass Menschen Roboter missbrauchen. Dieses 
Verhalten kann sowohl verbal wie auch nonverbal sein. Ein nonverbaler Missbrauch kann sich 
zum Beispiel in Schlagen oder Treten äußern. In mehreren Studien konnte dieses Verhalten von 



Menschen bewiesen werden, beispielsweise im hitchBot-Projekt. Für 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 schließlich von einem Fremden zerstört (Fraser et al., 2017). 
 
Ein anderes Beispiel für missbräuchliches Verhalten wurde in einer Studie aus Japan 
präsentiert, die von 2013 bis 2014 durchgeführt wurde und in der ein menschengroßer 
humanoider Roboter in einer Shopping-Mall stand und mit Kindern agierte. Hierbei war zu 
beobachten, dass diese ein aggressives Verhalten gegenüber dem Roboter zeigten. Die Hälfte 
der befragten Kinder, die den Roboter missbraucht hatten, gaben an, dass dieser den Missbrauch 
als stressig oder schmerzhaft empfunden habe, fünf 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 wären diese soziale 
Akteure (Nass et al., 1994). Dieser Ansatz inspirierte die Media-Equation-Theorie, die besagt, 
dass Menschen Geräte automatisch vermenschlichen und diesen echte Gefühle zuschreiben.  
 
Weiter werden im Folgenden Gründe für Robot-Abuse betrachtet. 
Das Phänomen des Robot-Abuse findet im Alltag statt und es gibt mittlerweile viele Studien, 
die bestätigen, dass Menschen Roboter missbrauchen, gerade wenn sie unbeaufsichtigt sind 
(Bartneck et al., 2020). Doch was löst 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 gegenüber anderen ausgelöst wird (Strohmeier, 2014). In der vorliegenden Studie 
wird das Verhalten von Kindern jedoch nicht näher betrachtet, da keine Kinder an der 
Untersuchung teilnahmen. 
Auch bei erwachsenen Menschen ist das Phänomen des Robot-Abuse zu beobachten. Hierbei 
ist zu berücksichtigen, dass Menschen Roboter mehr für Handlungen zur Rechenschaft ziehen 
als andere nichtmenschliche Objekte (Złotowski et al., 2015). 
 
Bartneck und Kejsers haben in ihrer Studie mit dem Roboter NAO untersucht, ob aggressives 
Verhalten gegenüber Robotern von den gleichen sozialen Prozessen beeinflusst wird, die 
menschliches Mobbingverhalten steuern. Sie konnten herausfinden, dass die Teilnehmer:innen 
umso aggressiver reagierten, je weniger Gefühle und Menschenähnlichkeit sie dem Roboter 
zuschrieben (Bartneck & Kejsers, 2018). Ein weiterer Grund für Robot-Abuse könnte eine Art 
von Selbstverteidigung sein, wie Bartneck et al. 2020 berichteten (Bartneck et al., 2020). 
 
In diesem Zusammenhang führen Bartneck und Hu Folgendes an: „[W]enn Menschen einen 
Roboter als Maschine betrachten, dann sollten sie wenig Schwierigkeiten haben, ihn zu 
missbrauchen oder zu zerstören, solange sein Besitzer die Erlaubnis gibt. Wenn Menschen 
einen Roboter für einigermaßen lebendig halten, dann zögern sie wahrscheinlich, den Roboter 
zu missbrauchen, geschweige denn zu töten, selbst mit der Erlaubnis seines Besitzers.“ 
(Bartneck & Hu, 2008) Aus ethischer Sicht können einige Verhaltensweisen demnach als 
unmoralisch angesehen werden, selbst wenn sie an einem leidensunfähigen Wesen wie einem 
Roboter ausgeführt werden (Sparrow, 2017). Weiter ist zu berücksichtigen, dass 
Robotermissbrauch zu Schäden am Roboter und damit verbunden zu gefährlichen Situationen 
für die Maschine, aber auch für Menschen führen kann (Sparrow, 2017). 
 
 



2.3 Geschlechterunterschiede 
Aus bisherigen Studien ist bekannt, dass es Unterschiede zwischen Männern und Frauen gibt. 
Geschlechtsspezifische Differenzen gibt es zum Beispiel bei der Sprachfunktionalität. Hier 
verwenden Männer meist die linke Gehirnhälfte, während Frauen oft beide Gehirnhälften 
verwenden (Pinker, 2008).  
 
Die Theorie der sozialen Identität (Tajfel & Turner, 1986) besagt, dass Männer und Frauen auf 
unterschiedliche Weise übereinander nachdenken und aufeinander reagieren. Diese Differenzen 
basieren auf wahrgenommenen Ähnlichkeiten oder Unterschieden im Geschlecht, in 
persönlichen Merkmalen oder anderen Gruppenzugehörigkeiten, die Gemeinsamkeiten 
herstellen oder wiederum ausschließen können. 
 
Die soziale Präsenz beschreibt unterschiedliche Kommunikationssituationen, zum Beispiel die 
Kooperation bei der Arbeit oder im Dienstleistungsbereich (Mühlenfeld, 2004). Die Theorie 
der sozialen Präsenz und deren Wirkung könnten zudem mit der sozialen Erwünschtheit 
zusammenhängen (Kiesler & Sproull, 1986). Auch Cialdini et al. sowie Eisenberg et al. 
brachten diesbezüglich Selbstberichte von Erwachsenen in mehreren Studien über Empathie 
mit der sozialen Erwünschtheit in Verbindung (Cialdini et al., 1987; Eisenberg et al., 1989).   
 
Auch in Bezug darauf, wie Männer und Frauen Roboter wahrnehmen, gibt es Unterschiede. 
Diese bestehen beispielsweise im Hinblick darauf, wie Frauen und Männer mit ihnen 
interagieren. Zudem ist es wahrscheinlich, dass sich Männer und Frauen auf unterschiedliche 
Weise sozial mit Robotern identifizieren (Crowell et al, 2009). 
 
Ein weiterer belegter Unterschied zwischen Männern und Frauen ist die körperlich präferierte 
Entfernung, mit der sie sich zu Anfang einem Roboter nähern möchten (Crowell et al, 2009). 
Da die Teilnehmer:innen in der vorliegenden Studie ein Video sahen, in dem ein Roboter 
nonverbal misshandelt wird, ist die präferierte Entfernung in diesem Fall nicht direkt relevant 
und wird an dieser Stelle daher nicht weiter betrachtet.  
 
Crowell et al. erklärten 2009, dass Frauen in Bezug auf die Negativität gegenüber Robotern 
„schlechter“ abschneiden würden, insbesondere in Bezug auf Emotionen. Weiter kamen sie in 
ihrer Studie zu dem Schluss, dass es heterogene Wahrnehmungen von Menschenähnlichkeit 
gibt. Dies wurde auf die soziale Präsenz zurückgeführt, wobei das Phänomen bei männlichen, 
aber nicht bei weiblichen Teilnehmer:innen zu beobachten war und gleichzeitig auf Vorurteile 
gegenüber Robotern schließen ließ (Crowell et al., 2009). 
 
Ein weiterer relevanter Aspekt für diese Studie ist der Unterschied im Empfinden von Empathie 
zwischen Frauen und Männern. Davis zeigte 1983, dass das Geschlecht einen Einfluss auf das 
Empfinden der Empathie hat und Frauen häufiger über Empathie berichteten (Davis, 1983). 
Weiter haben Cohen et al. 2005 gezeigt, dass Frauen bei Aufgaben der Emotionserkennung und 
sozialen Sensibilität besser als Männer abschneiden (Cohen et al., 2005). Auch die Studie von 
Rosenthal et al. konnte einen signifikanten Unterschied in der Empfindung der Empathie 
zwischen Männern und Frauen zeigen. Auf das Empfinden von Empathie wird in Abschnitt 2.4  
näher eingegangen (Rosenthal et al., 2012).  
 
Zusammenfassend lässt sich annehmen, dass Männer 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 gegenüber nonverbal misshandelten Robotern als 
Männer. 



2.4 Empathie 
Hinsichtlich des Themas dieser Bachelorarbeit ist es notwendig, näher auf Empathie und das 
Empathieempfinden einzugehen. Der ursprüngliche Begriff Einfühlung bedeutet sich in einen 
anderen hineinfühlen und wurde von dem deutschen Philosophen Robert Vischer eingeführt 
(Vischer, 1873). Der Begriff Empathie ist daher ursprünglich ein Kunstwort, das das Wort 
Einfühlung zum Großteil ersetzen konnte. Der amerikanische Psychologe Titechner verwendete 
den Begriff als Übersetzung für den griechischen Terminus empatheia (Körner, 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 ausgewählte Aspekte zum Verstehen der Empathie eingegangen werden; 
dabei sollen auch entsprechende Modelle miteinander verglichen werden.  

 
Körner berichtete 1998 davon, dass es verschiedene Weisen gibt, Empathie zu verstehen. Er 
zeigte auf, dass Psychoanalytiker vor allem versuchen, das Phänomen auf zwei Arten zu 
beschreiben: Entweder wird der Prozess mit mehreren aufeinanderfolgenden Schritten erläutert 
oder als eine parallele Abfolge von Ereignissen (Körner, 1998). 
 
Empathie setzt sich bei Menschen aus verschiedenen Komponenten und Kompetenzen 
zusammen. Hierzu zählt Körner die Gefühlsansteckung, die Perspektivenübernahme und die 
Fähigkeit, den Kontext sozialer Situationen zu verstehen. Diese Kompetenzen müssen nach 
Körner mit sozialer Erfahrung gelernt werden (Körner, 1998).  
Friedelmeier und Trommsdorff machten deutlich, dass Empathie nicht dasselbe wie 
Gefühlsansteckung 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 Gefühlsansteckung 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 Möglichkeiten, das Konzept der Empathie zu verstehen 
(Stueber, 2019). Zunächst ist es für das Empfinden von Empathie wichtig, Gefühle erkennen 
und nachvollziehen zu können. Malinowska fasste 2021 diesbezüglich folgende Handlungen 
zusammen, die zur Empathie zählen: 

a. fühlen, was jemand anderes fühlt 
b. sich um jemand anderen kümmern 
c. emotional von den Emotionen und Erfahrungen eines anderen betroffen sein, obwohl 

nicht unbedingt die gleichen Emotionen erlebt werden 
d. sich in die Situation eines anderen hineinversetzen 
e. sich vorstellen, ein anderer in der Situation des anderen zu sein 
f. Rückschlüsse auf den mentalen Zustand eines anderen ziehen 
g. Kombinationen der in a.–f. beschriebenen Prozesse (Malinowska, 2021) 

 
Diesbezüglich ist jedoch zu diskutieren, ob diese Prozesse genauso auf Roboter angewendet 
werden können. Außerdem sind hier erneut die geschlechtsspezifischen Differenzen zu 
berücksichtigen. Im Allgemeinen wurde bewiesen, dass es in Bezug auf das Empfinden von 
Empathie Unterschiede zwischen Männern und Frauen gibt. Es ist also von großer Bedeutung, 



das Geschlecht zu berücksichtigen, da die vorhandene Literatur bestätigt, dass Frauen im 
Allgemeinen empathischer sind als Männer (Cheng et al., 2006; Rosenthal et al., 2012). Darauf 
wurde bereits in Abschnitt 2.3 eingegangen. 
 
 
2.4.2 Empathie gegenüber Robotern 
Grundsätzlich wird der Begriff Empathie in der Literatur nicht nur für die Beschreibung von 
Gefühlen der Menschen für Menschen verwendet, sondern auch für Gefühle von Menschen 
gegenüber Robotern. Menschen empfinden zum Beispiel Empathie anderen Personen 
gegenüber, die Schmerzen haben. Dieses Gefühl können sie gleichwertig auch für künstliche 
Entitäten aufbringen. Allerdings bedeutet dies nicht zwangsläufig, dass alle Prozesse bei der 
Interaktion oder Wahrnehmung eines Menschen und der eines Roboters gleichwertig sind 
(Rosenthal et al., 2012).  
 
Unabhängig davon, was Menschen am Ende tun, empfinden sie möglicherweise die gleiche 
Menge an negativen Emotionen oder Empathie sowohl für echte als auch für künstliche Tiere 
und sowohl für echte als auch künstliche 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 ausschließlich um negative emotionale 
Zustände geht. Empathie kann sich hingegen auch in Freude für jemanden äußern. Das bedeutet, 
dass Empathie auch das Miterleben positiver Emotionen bedeutet (Friedlmeier & Trommsdorf). 
Zudem lässt sich sagen, dass Menschen, die grundsätzlich 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 lässt, ist die Robbe Paro, die nonverbal 
mit Geräuschen, Körper- 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 Störungsbildern zur 
Beruhigung eingesetzt (Schneider, 2021). Auch der Roboter Pepper sowie sein kleiner ,Bruder‘ 
NAO können hier genannt werden (Schneider, 2021). NAO wird in der vorliegenden Studie 
verwendet. 
 
Auch der Kostenfaktor spielt eine große Rolle. Bartneck und Hu diskutierten in der 
Vergangenheit Unterschiede bezüglich der Kosten eines Roboters. Bei einem preiswerteren 
Roboter könnte ein Missbrauch einfacher für die Proband:innen zu verarbeiten sein als bei 
einem offensichtlich teureren Roboter (Bartneck & Hu, 2008). 
 
Als eine bedeutende Grundlage für diese Bachelorarbeit dient die Studie von Rosenthal et al. 
(Rosentahl et al., 2012). Daher wird diese nachfolgend kurz beschrieben. Die Studie 
beschäftigte 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 fühlten, wobei die vorherige Interaktion keinen Einfluss zeigte. Die 
Proband:innen berichteten nach dem Ansehen des Foltervideos, signifikant mehr Mitleid für 
den Roboter und Wut auf den folternden Menschen zu fühlen. Das Video beeinflusste somit die 



subjektiven Gefühle der Teilnehmer:innen. Weiter zeigte die Studie, dass Proband:innen, die 
vorher nicht mit Pleo interagiert hatten, das Video als amüsanter und unterhaltsamer einstuften 
als diejenigen, die Pleo vorher begegnet waren. Dieses Phänomen 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 während der 
Misshandlung eines Roboters aufgrund ihrer Technikaffinität. 
 
 
2.5 Zwischenfazit 
Im folgenden Zwischenfazit werden noch einmal wichtige Aspekte der theoretischen 
Herleitung aufgezeigt. 
Zusammenfassend lässt 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 erklären 
unter anderem eine unterschiedliche Wahrnehmung von Robotern. Weiter lässt sich sagen, dass 
auch das Aussehen und das Verhalten des Roboter Einfluss auf die Wahrnehmung der 
Menschen haben. Roboter, die hier als menschenähnlicher wahrgenommen werden, werden 
weniger streng behandelt (Złotowski et al., 2015). Dabei ist zu beachten, dass sich Frauen und 
Männer auf unterschiedliche Weise sozial mit Robotern identifizieren (Crowell et al, 2009). 
 
Das Phänomen des Robot-Abuse konnte in vorangegangenen Studien vor allem schon bei 
Kindern nachgewiesen werden (Nomura et al., 2014). Zudem wird das Phänomen vor allem 
beobachtet, wenn Menschen sich unbeobachtet fühlen (Bartneck et al., 2020). 
 
Für 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 während 
einer nonverbalen Misshandlung dieser Roboter untersucht. Weiter ist ein wichtiger Bestandteil 
dieser Studie, die Unterschiede bei diesem Empathieempfinden zwischen Männern und Frauen 
zu untersuchen. 
Dafür wurde eine quantitative Onlinestudie durchgeführt.  
Das Design dieser Studie ist ein 2x3-Between-Subjects-Design. Als erster Faktor wurde dabei 
das Geschlecht untersucht, bei dem zwischen männlichen 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 gewählt, da so sichergestellt werden konnte, dass kein 
Ermüdungseffekt auftritt. Jede:r Teilnehmer:in sieht jeweils ein Video von einem 
misshandelten Roboter. Dadurch wird vermieden, dass mehrere Roboter gesehen werden und 
das Ergebnis verfälscht wird. Zudem wird pro Teilnehmer:in immer ein Video mit einem 
Roboter gezeigt, somit können die Ergebnisse verglichen werden, ohne dass ein Störfaktor 
entstehen kann, weil mehrere Videos hintereinander geschaut werden und dies die einzelnen 
Ergebnisse verfälscht. 



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 durchgeführt.  
Im Folgenden werden diesbezüglich das Stimulusmaterial, die Messinstrumente, die 
Stichprobe, die verwendeten Roboter und der Ablauf erläutert. 
 
 
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 Geräusche 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 Tür, die dann von einer Person von außen geöffnet 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 Störungen zu vermeiden, trug die Person im Video schwarze Kleidung und ihr 
Gesicht war nicht zu erkennen.  
Das Video wurde so gefilmt, dass es für die Teilnehmer:innen wirkte, als würden sie durch die 
Tür gehen und die gezeigte Situation beobachten. Im Fragebogen wurde den Teilnehmer:innen 
zudem durch einen erklärenden 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 möglichen 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 2 Aufnahme des Videos mit dem Roboter NAO (Eigene Darstellung, 2022) 

 

 
Abbildung 3 Aufnahme des Videos mit dem Roboter MiRo-E (Eigene Darstellung, 2022) 

 

 



 
Abbildung 4 Aufnahme des Videos mit dem Roboter Kobold (Eigene Darstellung, 2022) 

 
 
3.2 Messinstrumente 
Im Fragebogen wurden die Variablen Geschlecht, Alter und aktuelle Berufstätigkeit zur Sozio-
Demografie erhoben.  
Die Technikaffinität (Karrer et al., 2009) wurde mit einer fünfstufigen Likert-Skala (1 = stimme 
gar nicht zu bis 5 = stimme voll zu) mit den Subskalen Begeisterung (5 Items z.B. Es macht mir 
Spaß, ein elektronisches Gerät auszuprobieren; Cronbachs Alpha = .768. Dieser Cronbachs 
Alpha Wert lässt sich als gut einstufen), Kompetenz (4 Items z.B. Ich kenne mich im Bereich 
elektronischer Geräte aus; Cronbachs Alpha = .774. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich 
als gut einstufen), negative Einstellung (5 Items z.B. Elektronische Geräte machen unabhängig; 
Cronbachs Alpha = .636. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als akzeptabel einstufen) und 
positive Einstellung (5 Items z.B. Elektronische Geräte verringern den persönlichen Kontakt 
zwischen den Menschen; Cronbachs Alpha = .667. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als 
akzeptabel einstufen) gemessen. Die Skala wurde gemessen, um analysieren zu können, ob die 
Technikaffinität der Proband:innen  einen Einfluss auf die empfundene Empathie für den 
misshandelten Roboter hat. 
Da die Cronbachs Alpha Werte für 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 fünfstufigen Likert-Skala (1 = stimme gar nicht zu bis 5 = stimme voll zu) mit den 
Subskalen negative Einstellung gegenüber Situationen und Interaktionen mit Robotern (6 Items 
z.B. Das Wort ‚Roboter‘ hat keine Bedeutung für mich; Cronbachs Alpha = .738. Dieser 
Cronbachs Alpha Wert lässt sich als gut einstufen), negative Einstellungen zum sozialen 
Einfluss von Robotern (5 Items z.B. Ich würde mich unwohl fühlen, wenn Roboter wirkliche 
Gefühle hätten; Cronbachs Alpha = .712. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als gut 
einstufen) und Negative Einstellungen gegenüber Emotionen in der Interaktion mit Robotern 
(3 Items z.B. Wenn Roboter Gefühle hätten, könnte ich mich mit ihnen anfreunden; Cronbachs 
Alpha = .731. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als gut einstufen), um die Einstellung 
der Proband:innen gegenüber den Robotern zu messen. Die NARS Skala wurde in den 
Fragebogen aufgenommen, um die Einstellung der Proband:innen gegenüber Robotern messen 
zu können. 



Es wurde die Self-Report Measure for the Assesment of Emotion Regulation Skills Skala (SEK) 
(Berking & Znoj, 2011) mit einer fünfstufigen Likert-Skala (1 = stimme gar nicht zu bis 5 = 
stimme voll zu) gemessen. Die Skala wurde zur Selbsteinschätzung der eigenen emotionalen 
Kompetenzen entwickelt und in diesem Fragebogen eingefügt, damit diese Selbsteinschätzung 
der Proband:innen gemessen werden kann. 
Hierfür wurden die Proband:innen gebeten, ihre Gefühle der letzten Woche zu beurteilen:   
Im Folgenden geht es darum, wie Sie sich in der letzten Woche gefühlt haben. Entscheiden Sie, 
ob die nachfolgenden Aussagen überhaupt nicht, selten, manchmal, fast immer zutreffen. 
Die Items wurden eingeleitet mit In der letzten Woche und ein Beispielitem hieraus ist ... achte 
auf meine Gefühle.   
Sie wurde mit den Subskalen Aufmerksamkeit (3 Items z.B. ...achte ich auf meine Gefühle; 
Cronbachs Alpha = .839. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als sehr gut einstufen), 
Klarheit (3 Items z.B. ...hätte ich klar benennen können, wie ich mich gerade fühle; Cronbachs 
Alpha = .827. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als sehr gut einstufen), 
Körperwahrnehmung (3 Items z.B. ...hatte ich eine gute körperliche Wahrnehmeung meiner 
Gefühle; Cronbachs Alpha = .754. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als gut einstufen),  
Verstehen (3 Items z.B. ...verstand ich meine emotionalen Reaktionen; Cronbachs Alpha = .801. 
Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als sehr gut einstufen), Akzeptanz (3 Items z.B. 
...konnte ich auch negative Gefühle annehmen; Cronbachs Alpha = .724. Dieser Cronbachs 
Alpha Wert lässt sich als gut einstufen), Resilenz (3 Items z.B. ...fühle ich mich auch intensiven, 
negativen Gefühlen gewachsen; Cronbachs Alpha = .809. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt 
sich als sehr gut einstufen), Selbstunterstützung (3 Items z.B. ...stand ich mir in belastenden 
Situationen selbst zur Seite; Cronbachs Alpha = .740. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich 
als gut einstufen), Konfrontationsbereitschaft (3 Items z.B. ...machte ich, was ich mir 
vorgenommen hatte, auch wenn ich mich dabei unwohl oder ängstlich fühlte; Cronbachs Alpha 
= .760. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als gut einstufen) und Regulation (3 Items z.B. 
...konnte ich positive Gefühle gezielt herbei führen; Cronbachs Alpha = .746. Dieser Cronbachs 
Alpha Wert lässt sich als gut einstufen) gemessen. 
Außerdem wurde die Positive and Negative Affect Schedule (PANAS) (Janke & Glöckner-
Rist, 2012) mit einer fünfstufigen 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 lässt sich als gut einstufen) und der negativen Subskala (10 Items z.B. bekümmert; 
Cronbachs Alpha = .872. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als sehr gut einstufen) 
gemessen. Die Skala wurde dem Fragebogen hinzugefügt, um Affekte messen zu können.  
Die Teilnehmer:innen wurden zudem gebeten ihre Gefühle nach dem gezeigten Video 
einzuschätzen. Diese Skala (Rosenthal et al., 2012) wurde mit einer fünfstufigen Likert-Skala 
(1 = stimme gar nicht zu bis 5 = stimme voll zu) mit den Subskalen Schade für den Roboter / 
wütend auf den Folterer (5 Items z.B. ich hoffte, dass das Leid des Roboters bald aufhören 
würde; Cronbachs Alpha = .797. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als sehr gut einstufen) 
und der Subskala Empathie für den Roboter (7 Items z.B. ich hatte Mitleid mit dem Roboter; 
Cronbachs Alpha = .797. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als gut einstufen) gemessen. 
Diese Skala wurde im Fragebogen verwendet, um messen zu können wie viel Empathie für 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 natürlich; Cronbachs Alpha = .808. Dieser 
Cronbachs Alpha Wert lässt sich als sehr gut einstufen), Belebtheit (6 Items z.B. tot gegen 
lebendig; Cronbachs Alpha = .797. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als gut einstufen), 
Sympathie (5 Items z.B. nicht mögen gegen mögen; Cronbachs Alpha = .852. Dieser Cronbachs 



Alpha Wert lässt sich als sehr gut einstufen) und Intelligenz (5 Items z.B. inkompetent gegen 
kompetent; Cronbachs Alpha = .791. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als gut einstufen). 
Weiter wurde eine Skala zur Bewertung des Videos verwendet (Rosenthal et al., 2012). Es 
wurde eine fünfstufige 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 lässt sich als sehr gut einstufen), lustiges Video (6 Items z.B. 
das Video war lustig; Cronbachs Alpha = .713. Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als gut 
einstufen), interessantes Video (4 Items z.B. das Video war spannend; Cronbachs Alpha = .739. 
Dieser Cronbachs Alpha Wert lässt sich als gut einstufen) und nicht emotionales Video (3 Items 
z.B. das Video war bedeutungslos; Cronbachs Alpha = .813. Dieser Cronbachs Alpha Wert 
lässt 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 zusätzlich zu analysieren wie die 
Teilnehmer:innen in der gezeigten Situation reagieren und gegebenenfalls eingreifen würden. 
Die Teilnehmer:innen wurden gebeten in einem Freitextfeld zu beschreiben, wie sie in der 
gezeigten Situation reagieren würden: Beschreiben Sie in 1-2 Sätzen wie Sie in der gezeigten 
Situation reagieren würden, wenn Sie den Raum im Video betreten würden. Das ermöglicht 
qualitative Aussagen und einen Vergleich der jeweiligen Interpretation einer möglichen 
Antwort der Teilnehmer:innen. Es wurden mit Verwendung einer fünfstufigen Likert-Skala, 
mit Stufen von gar nicht bis sehr, die Fragen Wie wahrscheinlich es ist, dass Sie selbst dieses 
Verhalten zeigen würden? 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 Sätzen 
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 würden? Mit 
einer fünfstufigen 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 würden: Wenn Sie sich vorstellen, dass Sie die 
gezeigte Situation erleben und eingreifen würden, beschreiben Sie in 1-2 Sätzen wie genau Sie 
in diese Situation eingreifen würden. 
Zudem wird abgefragt, ob die Teilnehmer:innen von sich selbst behaupten würden, selbst schon 
mal einen Roboter missbraucht zu haben. Zu dieser Frage gibt es die Antwortmöglichkeiten 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 würden: Wenn Sie sich vorstellen, dass Sie die gezeigte Situation erleben und 
eingreifen würden, beschreiben Sie in 1-2 Sätzen wie genau Sie in diese Situation eingreifen 
würden. 
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 Antwortmöglichkeiten Ja, ich habe folgende benutzt: mit einem 
Freitextfeld und Nein. 
Weiter wurde gefragt: Besitzen Sie einen Roboter? Hierzu zählen zum Beispiel 
Staubsaugroboter. Es gab hier, die Antwortmöglichkeiten 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 Gerät oder Alexa? Auch hier gab es die Antwortmöglichkeiten 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 fünfstufigen 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, 
unabhängig davon welcher der drei Roboter während 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 Stichprobengröße lag bei insgesamt 227 Proband:innen, von denen 111 weiblich und 115 
männlich waren. Ein Teil der Proband:innen waren Studierende, deren Teilnahme mit 
Kurspunkten vergütet wurde. Weiter wurden die Teilnehmer:innen durch die Veröffentlichung 
des Links für den Fragebogen in geschäftlichen Teams Räumen rekrutiert. So konnte dafür 
gesorgt werden, dass die Teilnehmer:innen den Link direkt am Desktop öffnen und somit die 
Videos in einer geeigneten Größe 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 Beschäftigung lassen sich Tabelle 1 entnehmen. 
 
Tabelle 1 Aktuelles Beschäftigungsverhältnis der Teilnehmer:innen 

Beschäftigung Anzahl der Teilnehmer:innen 
Angestellte 114 
Student:innen 100 
Sonstiges 6 
in Ausbildung 3 
Beamte 1 
Schüler:innen 0 
arbeitslos 0 

 
 
Die Gruppen für das Design wurden nach dem Geschlecht und den drei Robotern gebildet. Um 
zu gewährleisten, dass die Gruppen gleichverteilt sind, wurden zwei Zufallsgeneratoren 
verwendet. 
Somit konnte gewährleitet 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 Datensätzen 
NAO weiblich 35 
NAO männlich 38 
MiRo-E weiblich 38 
MiRo-E männlich 39 
Staubsaugroboter Kobold weiblich 38 
Staubsaugroboter Kobold männlich 38 

 



 
Zudem wurde die Technikaffinität 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 über dem Mittelwert 3.00, somit lässt 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 
gegenüber Situationen und Interaktionen mit Robotern beträgt M = 2.36 (SD = .71). Der 
Mittelwert der Subskala negative Einstellungen zum sozialen Einfluss von Robotern liegt bei 
M = 2.91 (SD = .73) und der Subskala der negativen Einstellung gegenüber 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 für die Subskala Körperwahrnehmung liegt bei M = 3.68 (SD = .76). Jener für die 
Subskala Verstehen liegt bei M = 3.80 (SD = .79). Der Mittelwert der Subskala für Akzeptanz 
liegt bei M = 3.71 (SD = .76) und jener für die Resilenz bei M = 3,52 (SD = .82). Der Mittelwert 
für die Subskala der Selbstunterstützung 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 für die Skala, welche die Gefühle nach den gezeigten Videos misst. 
Der Mittelwert der Subskala Schade für den Roboter / wütend auf den Folterer beträgt M  = 
2.83 (SD = 1.10) und jener der Subskala Empathie für den Roboter beträgt M = 2.04 (SD = .58). 
Es wurden die Mittlerwerte der Subskalen für die Godspeed Skala gemessen. Die Subskala für 
Anthropomorphismus beträgt M = 1.95 (SD = .78). Der Mittelwert für die Subskala Belebtheit 
beträgt M = 2.28 (SD = .77), von Wert der Subskala der Sympathie beträgt M = 3.12 (SD = .72) 
und jener der Intelligenz ist M = 2.87 (SD = .71). 
Auch die Mittelwerte für die Skala der Bewertung des Videos wurde gemessen. 
Der Mittelwert der Subskala negatives Video beträgt M = 2.4 (SD = .96). Der Wert für die 
Subskala lustiges Video liegt bei M = 2.34 (SD = .55). 
Die Subskala interessantes Video beträgt M = 2.00 (SD = .86) und jener der Subskala nicht 
emotionales Video beträgt M = 2.34 (SD = .75). 
 
Es wurden zudem Chi-Quadrat-Tests durchgeführt, um zu überprüfen, ob die Gruppen gleich 
verteilt waren.  
Bei den Gruppen der männlichen 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: c2 (2, N = 111) = .162, p = .922. 
Weiter wurde ein Chi-Quadrat-Test durchgeführt, 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 geprüften Gruppen mit einer asymptotischen Signifikanz, die 
jeweils über .005 liegt, gleichverteilt waren und somit in der Auswertung verwendet werden 
konnten.  
 
Darüber hinaus wurde erhoben, ob Teilnehmer:innen ein Alexa oder Google Home Gerät 
besitzen. Von den 227 Teilnehmer:innen gaben demnach 22.03 Prozent (50 Personen) an, Alexa 
oder ein Google-Home-Gerät zu besitzen. Zudem führten 38.77 Prozent (88 Personen) der 
Teilnehmer:innen an, einen Roboter zu besitzen, wobei die häufigste Antwort auf die Frage, 
welcher Roboter dies ist, der Staubsaugroboter mit 75 Prozent (66 Personen) war. Weitere 
genannte Antworten waren der Rasenmäherroboter 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 Haushaltsgeräte (Mobiltelefon, TV, 
Waschmaschine, Spülmaschine und Wäschetrockner) beinhaltete. 
 
Zudem wurde gefragt, ob die Teilnehmer:innen von sich selbst sagen würden, 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 häufigste 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 getätigten 
Misshandlung um ein Handy handelte. Zudem gaben 29.17 Prozent (7 Personen) an, dass sie 
einen Sprachassistenten beleidigt hätten. 
 
 
3.4 Verwendete Roboter 
Für die vorliegende Untersuchung wurden drei Roboter ausgewählt, 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 großer Roboter (softbankrobotics, 2022). Er verfügt über eine 
Software mit einem Natural-Language-Processing-System und einem Bewegungsapparat, der 
komplexe Gestik unterstützt. Zudem hat NAO die technische Möglichkeit, Mimik mit 
leuchtenden Augen darzustellen, und Sensoren an seinem Körper ermöglichen eine 
Orientierung im Raum. In mehreren vorangegangenen Studien konnte bewiesen werden, dass 
soziale Roboter wie NAO ein deutliches Potenzial dafür aufweisen, im Alltag als soziale 
Begleiter auftreten zu können (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 tierähnlichen Design gebaut wurde. Er ist 
laut Hersteller „ein Charakter, der aus einer riesigen Auswahl an Sensoren, Motoren und 
Software besteht, die von einem revolutionären gehirnbasierten Steuerungssystem gesteuert 
werden“ (miro-e, 2022). Der Roboter dient dazu, das Lernen des Programmierens zu 
unterstützen. Zudem sind im MiRo-E ein Spektrum an Sensoren, Freiheitsgrade für 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 Länge von 34 cm, eine Breite von 34 cm und eine Höhe von 9 cm. 
Vorwerk selbst sagt über den VR200 Folgendes: „Der Kobold VR200 reinigt zuverlässig alle 
Böden. Mühelos erreicht er jede Ecke, überwindet spielend Hindernisse und saugt selbst unter 
flachen Möbeln. 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 Funktionalität. Während NAO und MiRo-E ein Gesicht mit Augen 
besitzen, hat der Staubsaugroboter kein Gesicht. Alle drei Roboter besitzen die Möglichkeit 
sich zu bewegen, bei NAO wird dies menschenähnlich auf zwei Beinen mit Füßen ausgeführt. 
MiRo-E bewegt sich auf Rollen, genauso wie der Staubsaugroboter. Hinsichtlich ihrer 
Funktionalität unterscheiden sich die Roboter wie folgt: NAO ist ein Roboter, dem es möglich 
ist mit Menschen zu interagieren, ebenso wie MiRo-E. Diese Funktionalität besitzt der 
Staubsaugroboter nicht, seine Funktionalität beschränkt sich auf das Staubsagen. 
Zudem lässt 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 für diese Studie ausgewählt, da dieser im höheren 
Preissegment liegt. 
Die Roboter wurden ausgewählt, weil sie einen unterschiedlichen Grad an 
Anthropomorphisierung aufweisen, um somit ein möglichst breites Spektrum abzubilden 
(Złotowski et al., 2015). Bezugnehmend auf die Unterschiede des Aussehens und  
 
Funktionalitäten wird angenommen, dass der Staubsaugroboter den geringsten Grad an 
Anthropomorphisierung ausweist, gefolgt von MiRo-E. Den höchsten 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 über den Datenschutz aufgeklärt und darum gebeten 
einer Datenschutzerklärung einzuwilligen. Weiter wurden die Skala zur Technikaffinität, 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 Gerät einzuschalten. Um sicherzustellen, dass alle Teilnehmer:innen 
den Ton hören konnten, wurde vorab ein Video mit einer Länge von fünf Sekunden gezeigt, in 
dem Hundegebell zu hören war. Den Teilnehmer:innen wurde eine Frage zum gehörten 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 tatsächlich 
angeschaut werden, erhöht werden. Weiter leitet eine Anleitung das Video ein und erklärt 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 für die 
Messung der Empathie gezeigt, weiter die Godspeed Skala und die Bewertung des Videos. 
Weiter wurden eigenerstellte Items gemessen. Die Proband:innen wurden zum möglichen 
Eigreifen in die im Video gesehene Situation befragt. Zudem wurden sie gefragt, ob sie selbst 
schon mal einen Roboter misshandelt hätten. Dazu wurden die Proband:innen gebeten weitere 
Informationen dazu zu teilen, welchen Roboter sie schon einmal misshandelt hätten 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 erklärt 
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 während einer 
Misshandlung dieser Roboter. 
Während des Fragebogens haben Sie ein Video mit einem Roboter gesehen. Insgesamt werden 
in dieser Studie die folgenden Roboter verwendet: Nao (humanoid), Miro-E (tierähnlich) und 
ein Staubsaugroboter. Einer dieser Roboter wurde zufällig in den Fragebögen verteilt. Sie 
sahen in dem Video wie der zufällig zugeordnete Roboter getreten wurde. 
In dieser Studie soll untersucht werden, ob die empfundene Empathie höher bei einem 
menschenähnlichen 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 können den gesehenen Roboter selbst zu misshandeln. Zudem 
wurde den Teilnehmer:innen der Hinweis gegeben, dass es sehr wichtig ist, dass sie nicht mit 
Anderen über den Inhalt dieser Studie sprechen, damit Ergebnisse nicht verfälscht werden.  
 
 

4 Ergebnisse 
Folgend werden die Ergebnisse des Onlinefragebogens präsentiert. 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 H1 (Es gibt einen 
Zusammenhang zwischen der Menge an empfundener Empathie während einer nonverbalen 
Misshandlung von einem Roboter und dem Grad der Anthropomorphisierung dieses Roboters.) 
im Anschluss überprüft werden soll. 
 
Um einen möglichen Zusammenhang zwischen Empathie und Anthropomorphismus zu 
untersuchen, wurde eine Regressionsanalyse mit der unabhängigen Variable empfundener 
Anthropomorphismus (Godspeed) und der abhängigen Variable Empathie durchgeführt. Aus 
Tabelle 6 lässt sich diesbezüglich 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 (t (225) = 10.24; p < .001). 
Weiter zeigt Tabelle 3, dass dieses Ergebnis signifikant ist. Es lässt sich demnach sagen, dass 
der empfundene Grad der Anthropomorphisierung einen Einfluss auf das Empfinden der 
Empathie hat. Aus den Ergebnissen geht hervor, dass die zugehörige Gleichung 
y = 1,28 + 0,54 * x lautet. 
Anhand dieser Ergebnisse kann H1 somit klar bestätigt werden. 
 
 

Tabelle 3 Regression 

 
 
 
4.2 Ergebnisse zu Hypothese 2 
Im Folgenden werden die Ergebnisse dargelegt, auf deren Basis H2 (Frauen empfinden mehr 
Empathie gegenüber nonverbal misshandelten Robotern als Männer) im Anschluss überprüft 
werden soll. 
 
Dafür wurde ein T-Test mit den Variablen Empathie gegenüber dem Roboter und Geschlecht 
durchgeführt. Weiter lässt sich sagen, dass die Varianzhomogenität dabei mit dem Levene-Test 
geprüft 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 Männern 
(M = 2.54, SD = 0.59), gibt es einen signifikanten Unterschied (t (226) = 3.59, p < .001).  
Anhand dieser Ergebnisse kann H2 somit klar bestätigt 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 
lässt sich sagen, dass die Effektstärke 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 für die empfundene Empathie (Abbildung 8) für den 
Roboter NAO lag bei M = 2.52 (SD = .59). Weiter lag der Mittelwert für den Roboter MiRo-E 
bei M = 2.33 (SD = .62). Jener des Staubsaugerroboters lag bei M = 2,29 (SD = .65). 
 

 
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 für den wahrgenommenen Grad an 
Anthropomorphismus (Abbildung 9) für den Roboter NAO lag bei M = 2.60 (SD = .69). Weiter 
lag der Mittelwert für den Roboter MiRo-E bei M = 2.61 (SD = .46). Jener des 
Staubsaugerroboters lag bei M = 2,46 (SD = .62). 
 



 
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 prüfen, ob es signifikante Unterschiede der Gruppen der verschiedenen Roboter in 
Hinsicht auf die Empathie und Anthropomorphismus gab, wurde eine ANOVA berechnet.  
Diese umfasste die abhängige Variable empfundene Empathie für 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 (F (2.224) = 2.99; p = .052).  
Folgend werden die genauen Werte des Post-Hoc Tests berichtet.  
Die durchschnittliche Menge an Empathie für NAO unterscheidet sich nicht signifikant von 
derjenigen für MiRo-E (p = .186). 
Die durchschnittliche Menge an Empathie für Staubsaugroboter unterscheidet sich nicht 
signifikant von derjenigen für MiRo-E (p = 1.00). 
Weiter unterscheidet sich die durchschnittliche Menge an Empathie für Staubsauger nicht 
signifikant von derjenigen für 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 für NAO 
unterscheidet sich nicht signifikant von derjenigen für MiRo-E (p = 1.00). 
Die durchschnittliche Menge an wahrgenommenem Anthropomorphismus für 
Staubsaugroboter unterscheidet sich nicht signifikant von derjenigen für MiRo-E (p = .258). 
Weiter unterscheidet sich die durchschnittliche Menge an wahrgenommenem 
Anthropomorphismus für Staubsauger nicht signifikant von derjenigen für NAO (p = .430). 



 

 
Tabelle 4 Post-Hoc Test 

 
 
 
4.3 Ergebnisse zu Hypothese 3  
Weiter wurde die Hypothese H3 (Proband:innen unterscheiden sich in ihrem Empfinden der 
Empathie während der Misshandlung eines Roboters aufgrund ihrer Technikaffinität) 
untersucht. 
Dafür wurde eine univariate Varianzanalyse untersucht. Dabei wurden die verschiedenen 
Roboter, das Geschlecht, die Technikaffinität und als unabhängige 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 
bezüglich des Zusammenhangs zwischen der Technikaffinität und der Empathie, die in H3 
angenommen wurde, keine Signifikanz festgestellt. 
 
Anhand der Ergebnisse aus Tabelle 5 lässt sich ablesen, dass keine Signifikanz besteht und H3 
daher widerlegt werden musste. 

 

Tabelle 5 Test der Zwischensubjekteffekte 

 



4.4 Explorative Auswertung der Freitextfeld-Antworten 
 
4.4.1 Gefühle nach dem Anschauen des Videos 
Im Fragebogen wurde mit einem Freitextfeld abgefragt, wie sich die Teilnehmer:innen nach 
dem Anschauen des Videos gefühlt haben. Die Abbildung 10 zeigt, welche Wörter am 
häufigsten in den entsprechenden Antworten genannt wurden.   
 

 
Abbildung 10 Gefühle der Teilnehmer:innen beim Anschauen der Videos (Eigene Darstellung, 2022) 

 

 
Die meisten Antworten spiegelten negative Gefühle gegenüber der Situation im Video wider. 
Oft wurde von den Teilnehmer:innen angeführt, dass ihnen das Verständnis für 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 könnte darauf 
zurückzuführen sein, dass die betreffenden Teilnehmer:innen bisher wenig Bezug zu Robotern 
hatten. Dieses Phänomen 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 häufigsten Antworten auf folgende Fragestellung angeführt: Wenn 
Sie sich vorstellen, dass Sie die gezeigte Situation erleben und eingreifen würden, beschreiben 
Sie in 1–2 Sätzen, wie genau Sie in diese Situation eingreifen würden. Die entsprechenden 
Angaben werden in einer explorativen Auswertung dargelegt. 
Die häufigsten Antworten haben hier widergespiegelt, dass nachgefragt werden würde, warum 
dieses Verhalten gezeigt wird, zum Beispiel schrieb eine Person Folgendes: Ich würde fragen, 
was passiert ist, dass man den Roboter so behandelt. Eine andere Person überlegte sich direkt 
eine Begründung für diese Handlung: Ich würde fragen, warum die Person den Roboter tritt. 
Ich würde 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 würden, dass diese das Verhalten unterlassen soll. 
Weiter gaben Proband:innen an, dass sie den Roboter aus der Situation herausholen würden, 
zum Beispiel: Ich würde den armen Roboter in einen anderen Raum bringen. 
 



4.4.3 Angemessenheit der Videos 
Die am häufigsten 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 gegenüber unangebracht sei. Die Antwort eines Teilnehmenden war diesbezüglich, 
dass die Person, die vor der Tür zu sehen war, diese geöffnet hat und den Raum betritt, 
unangemessenes Verhalten gezeigt habe. Die Begründung lag darin, dass die Person nicht 
eingeschritten sei, während der Roboter missbraucht wurde. Diese Antwort lässt darauf 
schließen, 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 hätten, wenn der Roboter technische Defekte 
aufgewiesen hätte. Die Antworten deuteten demnach darauf hin, dass die Proband:innen im 
Falle eines Defekts einen Missbrauch am Roboter eher rechtfertigen würden und diesen auch 
als nachvollziehbaren Grund ansehen würden: Wenn der Roboter kaputt ist und die 
Frustrationsschwelle schon sehr hoch ist, könnte ich das Verhalten eher nachvollziehen.  
 
Eine andere Antwort bezog sich darauf, dass nur ein gewisses Maß an Missbrauch zulässig sei: 
Ein emotionaler Frusttritt wäre o.k., viele Tritte zerstören den Roboter nur. In dieser Antwort 
ist zu erkennen, dass eine individuelle Einschätzung des Grads des Missbrauchs vorliegt und 
die Person diesen eigenen Grad rechtfertigen kann, dass jedoch mehrere Tritte gegen den 
Roboter überflüssig wären. Aus der Antwort geht allerdings nicht hervor, dass auch der erste 
Tritt gegen den Roboter einen technischen Defekt auslösen könnte. 
Mehrere Antworten bezogen sich zudem darauf, dass ein generelles Beschädigen von Geräten 
nicht angemessen sei. Dies zeigt, dass die Teilnehmer:innen die Unangemessenheit des 
Missbrauchs nicht nur auf den gesehenen Roboter projizieren, sondern auch auf das 
Beschädigen von technischen Geräten 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 hätten. Dies kann darauf zurückzuführen sein, dass 66 
Proband:innen angaben, einen Staubsaugroboter zu besitzen, und dies die häufigste Antwort 
auf die Frage, welchen Roboter die Teilnehmer:innen besitzen, war. Die zweithäufigste war die 
Rubrik Spielzeugroboter. Diese Geräte wurden an sich nicht näher 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 bestätigt, die aufzeigen, dass 
häufig Kinder Roboter missbrauchen (Nomura et al., 2014).  
 
Im Onlinefragebogen wurde nicht direkt nach den Gründen für diese Misshandlung gefragt, 
jedoch gaben mehrere Personen von sich aus eine Erklärung für 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 
Rasenmäher 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 Geschüttelt, weil er nicht mehr funktioniert hat erklärt direkt das Verhalten. Dies 
könnte darauf schließen lassen, dass die Teilnehmer:innen die Geräte so weit vermenschlicht 
haben, dass sie diesen gegenüber negative Gefühle empfinden, wenn sie nicht funktionieren.  
Zum Beispiel lautetet eine weitere Antwort diesbezüglich wie folgt: Mein erstes Handy, als ich 
14 war. Ging nicht mehr an und ich hab es demoliert (Ich war noch jung). Diese Angabe lässt 
darauf schließen, dass die betreffende Person das eigene Verhalten rechtfertigt und es im 
Nachhinein nicht gutheißt. 



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

5 Diskussion 
 
5.1 Diskussion der Annahmen und Hypothesen 
Die Ergebnisse konnten bestätigen, dass es einen Zusammenhang zwischen der Menge an 
empfundener Empathie während der nonverbalen Misshandlung von einem Roboter und dem 
Grad der Anthropomorphisierung gibt. Somit konnte die H1 bestätigt werden. Dies bestätigt 
das Ergebnis der Studie von Riek et al. für den in dieser Studie durchgeführten Friedman Test. 
Riek et al. bestätigten, 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 bestätigt 
werden, dass sich Männer und Frauen in den Ergebnissen hinsichtlich des Empathieempfindens 
unterscheiden und Frauen mehr Empathie für den misshandelten Roboter empfinden. Die H2, 
die sich darauf bezog, dass Frauen mehr Empathie für die nonverbal misshandelten Roboter 
empfinden als Männer, kann daher verifiziert werden. Dies bestätigt 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 höher 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 lässt sich vor allem ableiten, dass die 
Teilnehmer:innen, über die anhand der Hypothesen ausgewerteten Ergebnissen hinaus, einen 
individuelles Maß an Misshandlung zulassen und damit eine individuelle Einschätzung des 
Grads des Missbrauchs vorliegt: Ein emotionaler Frusttritt wäre o.k., viele Tritte zerstören den 
Roboter nur. Die Erklärung für das individuelle Maß ist vor allem daran zu erkennen, dass die 
Antwort nicht berücksichtigt, dass auch ein erster Tritt gegen den Roboter, bei diesem zu einem 
Defekt führen kann. Mit der Antwort Unter der Couch herauszerren wird eine unumgängliche 
Situation beschrieben. Zusammenfassend lässt sich also sagen, dass Proband:innen jeweils ihre 
eigene individuelle Vorstellung davon haben was Robotermissbrauch ist und was angemessen 
und unangemessen ist. Eine mögliche Erklärung dafür könnte 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 Tür 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 Phänomen des Robot-
Abuse bestätigen.   
 
   
5.3 Ausblick und Limitationen der Studie 
Aufgrund der Antworten, welche zeigen, dass nicht allen Teilnehmer:innen die Definition eines 
Roboters klar war, wäre es daher eine Möglichkeit, in einer zukünftigen Studie, den 
Teilnehmer:innen eine Definition davon zu geben, was ein Roboter ist und welche Geräte zu 
Robotern zählen. In den Freitext-Antworten konnte im Rahmen dieser Studie erkannt werden, 
welche Geräte die Befragten selbst als Roboter definieren würden und dass diese 
Einschätzungen oft unterschiedlich sind.  
 
Zu den Beschränkungen dieser Studie zählen die Gegebenheiten bei der Videoerstellung in 
Bezug auf die Szene, die für den Hintergrund gebildet wurde. Für eine weitere Studie könnte 
die Szene des Wohnzimmers daher realistischer dargestellt werden. Zudem könnte vorher mit 
einem Pretest überprüft werden, welcher Hintergrund dabei am besten passt. Auch die 
vorangegangene Studie von Rosenthal et al. berichtete, dass Proband:innen anmerkten, dass sie 
bemerkt hätten, dass die Szene fiktiv sei (Rosenthal et al., 2012). 
 
Ein männlicher Proband schrieb in einem Freitextfeld, dass er nicht einschätzen konnte, ob die 
Roboter eingeschaltet waren, weil er keine blinkenden Lichter gesehen hatte. Dies lässt mitunter 
darauf schließen, dass männliche Probanden eher auf solche Aspekte achten und sich diese 
demnach mehr in ihrem Empfinden widerspiegeln, als es bei weiblichen Probandinnen der Fall 
ist.  
Bezugnehmend auf den männlichen Probanden, der in einem Freitextfeld schrieb, dass er nicht 
einschätzen konnte, ob der gesehene Roboter eingeschaltet war, sollte in einer nächsten Studie 
geprüft werden, ob die Roboter eingeschaltet sein sollten und demnach die Unterschiede 
zwischen Männern und Frauen berücksichtigen. Weiter könnten 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 
könnte für die Proband:innen ein Eindruck der Funktionen des Roboters mitgegeben werden. 
Eine weitere Möglichkeit wäre 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 könnte, dass 
ein Ermüdungseffekt beim Ausfüllen aufgetreten ist. Weitergehend gab es Feedback dazu, dass 
Teilnehmer:innen es interessant gefunden hätten zu sehen, ob der Roboter nach dem 
nonverbalen Missbrauch weiterhin funktioniert. 
 
Darüber hinaus wäre 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 Männer und Frauen sich 
statistisch in ihrem Empathieempfinden unterscheiden, was auch in dieser Studie bewiesen 
werden konnte. Weiter wurde aufgezeigt, dass Menschen Roboter missbrauchen, wenn sie sich 
unbeobachtet fühlen. Zudem ist bekannt, dass Menschen Roboter die menschenähnlicher 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 bestätigen konnten. In 
einer Antwort konnte zudem erkannt werden, dass eine individuelle Einstellung zum Grad des 
Missbrauchs getätigt wurde. 
Die Forschungsfrage Gibt es einen Unterschied im Empathieempfinden in Bezug auf das 
Geschlecht? konnte mit einem signifikanten Ergebnis bestätigt werden.  
Weiter konnte mit einem signifikanten Ergebnis bestätigt werden, dass Frauen mehr Empathie 
gegenüber misshandelten Robotern empfinden als Männer dies tun. Zudem konnte die H1 
bestätigt werden, was bedeutet, dass es einen Zusammenhang zwischen der empfundenen 
Empathie während einer nonverbalen Misshandlung eines Roboters und dem Grad der 
Anthropomorphisierung dieses Roboters. Jedoch konnte gezeigt werden, dass die 
Technikaffinität der Teilnehmer:innen in dieser Studie keinen Einfluss auf das Empfinden von 
Empathie hatte.   
Die Erkenntnisse dieser Bachelorarbeit eignen sich für die weiterführende Analyse des Grades 
der Vermenschlichung im Hinblick auf die Auswirkungen des Empathieempfindens. Zudem 
könnten die Erkenntnisse für Firmen relevant sein, die zum Beispiel Roboter in öffentlichen 
Einrichtungen wie Einkaufszentren verwenden, im Hinblick auf das Robot-Abuse Phänomen 
und den Zusammenhang zwischen wahrgenommener Vermenschlichung und des 
Empathieempfindens. 
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8 Anhang 
 

Tabelle:  Skalen des Fragebogens 

Skala Variablenbezeichnungen Antwortmöglichkeiten 
Technikaffinität TE[01]: Ich informiere mich über elektronische Geräte, 

auch wenn ich keine Kaufabsicht habe. 
TE[02]: Ich liebe es, neue elektronische Geräte zu besitzen. 
TE[03]: Ich bin begeistert, wenn ein neues elektronisches 
Gerät auf den Markt kommt. 
TE[04]: Ich gehe gern in den Fachhandel für elektronische 
Geräte. 
TE[05]: Es macht mir Spaß, ein elektronisches Gerät 
auszuprobieren. 
TE[06]: Ich kenne die meisten Funktionen der 
elektronischen Geräte, die ich besitze. 
TE[07]: Ich habe bzw. hätte Verständnisprobleme beim 
Lesen von Elektronik- und Computerzeitschriften. 
TE[08]: Es fällt mir leicht, die Bedienung eines 
elektronischen Geräts zu lernen. 
TE[09]: Ich kenne mich im Bereich elektronischer Geräte 
aus. 
TE[10]: Elektronische Geräte helfen, an Informationen zu 
gelangen. 
TE[11]: Elektronische Geräte ermöglichen einen hohen 
Lebensstandard. 
TE[12]: Elektronische Geräte erhöhen die Sicherheit. 
TE[13]: Elektronische Geräte machen unabhängig. 
TE[14]: Elektronische Geräte erleichtern mir den Alltag. 
TE[15]: Elektronische Geräte verringern den persönlichen 
Kontakt zwischen den Menschen. 
TE[16]: Elektronische Geräte verursachen Stress. 
TE[17]: Elektronische Geräte machen krank. 
TE[18]: Elektronische Geräte machen vieles 
umständlicher. 
TE[19]: Elektronische Geräte führen zu geistiger 
Verarmung. 

Stimme gar nicht zu; 
Stimme eher nicht zu; 
Unentschieden; 
Stimme eher nicht zu; 
Stimme voll zu 

NARS NA[01]: Ich würde mich unwohl fühlen, wenn Roboter 
wirkliche Gefühle hätten. 
NA[02]: Etwas Schlimmes könnte passieren, wenn sich 
Roboter in lebendige Wesen entwickeln würden. 
NA[03]: Ich würde mich entspannt fühlen, wenn ich mit 
einem Roboter spreche. 
NA[04]: Ich würde mich unwohl fühlen, wenn ich einen 
Arbeitsplatz bekäme, an dem ich mit Robotern 
zusammenarbeiten müsste. 
NA[05]: Wenn Roboter Gefühle hätten, könnte ich mit 
Ihnen anfreunden. 
NA[06]: Ich fühle mich in Gegenwart von Robotern 
umsorgt. 
NA[07]: Das Wort „Roboter“ hat keine Bedeutung für 
mich. 
NA[08]: Es würde mich nervös machen einen Roboter in 
der Gegenwart von anderen zu bedienen. 
NA[09]: Ich würde es hassen, wenn Roboter oder 
Künstliche Intelligenz Dinge beurteilen würden. 
NA[10]: Ich wäre bereits sehr nervös, wenn ich einfach nur 
vor einem Roboter stände. 
NA[11]: Ich glaube, dass etwas Schlimmes passieren 
könnte, wenn ich zu sehr von Robotern abhängig wäre. 
NA[12]: Ich würde mich paranoid fühlen, wenn ich mit 
einem Roboter spreche.  
NA[13]: Ich bin besorgt, dass Roboter einen schlechten 
Einfluss auf Kinder haben könnten. 
NA[14]: Ich glaube, dass unsere Gesellschaft in Zukunft 
von Robotern dominiert wird. 

Stimme gar nicht zu; 
Stimme eher nicht zu; 
Unentschieden; 
Stimme eher nicht zu; 
Stimme voll zu 



SEK SE[01]: . . . achtete ich auf meine Gefühle. 
SE[02]:. . . konnte ich positivere Gefühle gezielt herbei 
führen. 
SE[03]:. . . verstand ich meine emotionalen Reaktionen. 
SE[04]:. . . fühlte ich mich auch intensiven, negativen 
Gefühlen gewachsen. 
SE[05]:. . . konnte ich auch negative Gefühle annehmen. 
SE[06]:. . hätte ich klar benennen können, wie ich mich 
gerade fühle. 
SE[07]: . . . hatte ich eine gute körperliche Wahrnehmung 
meiner Gefühle. 
SE[08]: . . . machte ich, was ich mir vorgenommen hatte, 
auch wenn ich mich dabei unwohl oder ängstlich fühlte. 
SE[09]: . . . versuchte ich, mir in belastenden Situationen 
selber Mut zu machen. 
SE[10]: . . . konnte ich meine negativen Gefühle 
beeinflussen. 
SE[11]: . . . wusste ich, was meine Gefühle bedeuten. 
SE[12]: . . . schenkte ich meinen Gefühlen 
Aufmerksamkeit. 
SE[13]: . . . war mir klar, was ich gerade fühlte. 
SE[14]: . . . merkte ich gut, wenn mein Körper auf 
emotional bedeutende Situationen besonders reagierte. 
SE[15]: . . . versuchte ich mich in belastenden Situationen 
selber aufzumuntern. 
SE[16]: . . . konnte ich trotz negativer Gefühle das machen, 
was ich mir vorgenommen hatte. 
SE[17]: . . . konnte ich zu meinen Gefühlen stehen. 
SE[18]: . . . war ich mir sicher, auch intensive, 
unangenehme Gefühle aushalten zu können. 
SE[19]: . . . setzte ich mich mit meinen Gefühlen 
auseinander. 
SE[20]: . . . war mir bewusst, warum ich mich so fühlte, wie 
ich mich fühlte. 
SE[21]: . . . war mir klar, dass ich meine Gefühle 
beeinflussen kann. 
SE[22]: . . . konnte ich wichtige Ziele verfolgen, auch wenn 
ich mich dabei manchmal unwohl oder unsicher fühlte. 
SE[23]: . . . akzeptierte ich meine Gefühle. 
SE[24]: . . . waren meine körperlichen Reaktionen ein gutes 
Signal dafür, wie ich mich fühlte. 
SE[25]: . . . wusste ich gut, wie es mir gerade geht. 
SE[26]: . . . fühlte ich mich stark genug, auch belastende 
Gefühle aushalten zu können. 
SE[27]: . . . stand ich mir in belastenden Situationen selbst 
zur Seite. 

Stimme gar nicht zu; 
Stimme eher nicht zu; 
Unentschieden; 
Stimme eher nicht zu; 
Stimme voll zu 

PANAS PA[01]: aktiv 
PA[02]: bekümmert 
PA[03]: interessiert 
PA[04]: freudig erregt 
PA[05]: verärgert 
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]: beschämt 
PA[15]: wach 
PA[16]: nervös 
PA[17]: entschlossen 
PA[18]: aufmerksam 
PA[19]: durcheinander 
PA[20]: ängstlich 

Stimme gar nicht zu; 
Stimme eher nicht zu; 
Unentschieden; 
Stimme eher nicht zu; 
Stimme voll zu 

Empathie mit dem 
Roboter 

ER[01]: Ich hoffte, dass das Leid des Roboters bald 
aufhören würde. 

Stimme gar nicht zu; 
Stimme eher nicht zu; 



ER[02]: Ich hatte Mitleid mit dem Roboter. 
ER[03]: Ich verstehe nicht, wie Menschen den Roboter so 
behandeln können. 
ER[04]: Ich teilte die Freude des Roboters. 
ER[05]: Den Roboter in dieser Situation zu beobachten, hat 
mich wütend gemacht. 
ER[06]: Von den Vorfällen im Video habe ich Abstand 
gehalten. 
ER[07]: Ich hatte Verständnis für die Situation des 
Roboters. 
ER[08]: Ich war sehr nah dran an den Vorfällen im Video. 
ER[09]: Der Roboter fühlte nichts. 
ER[10]: Es war mir völlig egal, was mit dem Roboter 
passiert ist. 
ER[11]: Ich fühlte nach dem Roboter. 
ER[12]: Den Roboter in dieser Situation zu sehen, hat mich 
nicht berührt. 

Unentschieden; 
Stimme eher nicht zu; 
Stimme voll zu 

Godspeed AN[01]: Unecht – Natürlich 
AN[02]: Wie eine Maschine – wie ein Mensch 
AN[03]: Hat kein Bewusstsein – Hat ein Bewusstsein 
AN[04]: Künstlich – Realistisch 
AN[05]: Bewegt sich steif – bewegt sich flüssig 
AN[06]: Tot – Lebendig 
AN[07]: Unbewegt – Bewegt 
AN[08]: Mechanisch – Organisch 
AN[09]: Künstlich – Realistisch 
AN[10]: Träge – Interaktiv 
AN[11]: Apathisch – Reagierend 
AN[12]: Nicht mögen – Mögen 
AN[13]: Unfreundlich – Freundlich 
AN[14]: Unhöflich – Höflich 
AN[15]: Unangenehm – Angenehm 
AN[16]: Furchtbar – Nett 
AN[17]: Inkompetent – Kompetent 
AN[18]: Ungebildet – Unterrichtet 
AN[19]: Verantwortungslos – Verantwortungsbewusst 
AN[20]: Unintelligent – Intelligent 
AN[21]: Unvernünftig – Vernünftig 

-2; -1; 0; 1; 2 

 
 
 



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

 
 
 

 
Abbildung: Empfundene Empathie aller männlichen Teilnehmer (Eigene Darstellung, 2022) 

 
 
 



 
 

Abbildung: Wahrgenommener Anthropomorphismus aller weiblichen Teilnehmerinnen (Eigene Darstellung, 2022) 

 
 

 
 

 
Abbildung: Wahrgenommener Anthropomorphismus aller männlichen Teilnehmer (Eigene Darstellung, 2022) 
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6HLWH���

���%LWWH�OHVHQ�6LH�VLFK�GLH�IROJHQGHQ�3XQNWH�GXUFK�XQG�JHEHQ�HLQH�HKUOLFKH�6HOEVWHLQVFKlW]XQJ�DQ�

VWLPPH
JDU�

QLFKW�]X

VWLPPH�
HKHU�QLFKW�

]X
XQHQW��

VFKLHGHQ

VWLPPH�
HKHU�
]X

VWLPPH�
YROO�
]X

,FK�Z�UGH�PLFK�HQWVSDQQW�I�KOHQ��ZHQQ�LFK�PLW�HLQHP�5RERWHU
VSUHFKH�

,FK�Z�UGH�PLFK�SDUDQRLG�I�KOHQ��ZHQQ�LFK�PLW�HLQHP�5RERWHU
VSUHFKH�

,FK�ELQ�EHVRUJW��GDVV�5RERWHU�HLQHQ�VFKOHFKWHQ�(LQIOXVV�DXI
.LQGHU�KDEHQ�N|QQWHQ�

,FK�JODXEH��GDVV�XQVHUH�*HVHOOVFKDIW�LQ�=XNXQIW�YRQ�5RERWHUQ
GRPLQLHUW�ZLUG�

'DV�:RUW�Ä5RERWHU³�KDW�NHLQH�%HGHXWXQJ�I�U�PLFK�

,FK�Z�UGH�PLFK�XQZRKO�I�KOHQ��ZHQQ�LFK�HLQHQ�$UEHLWVSODW]
EHNlPH��DQ�GHP�LFK�PLW�5RERWHUQ�]XVDPPHQDUEHLWHQ�P�VVWH�

,FK�I�KOH�PLFK�LQ�*HJHQZDUW�YRQ�5RERWHUQ�XPVRUJW�

,FK�Z�UGH�PLFK�XQZRKO�I�KOHQ��ZHQQ�5RERWHU�ZLUNOLFKH�*HI�KOH
KlWWHQ�

:HQQ�5RERWHU�*HI�KOH�KlWWHQ��N|QQWH�LFK�PLW�,KQHQ�DQIUHXQGHQ�

(V�Z�UGH�PLFK�QHUY|V�PDFKHQ�HLQHQ�5RERWHU�LQ�GHU�*HJHQZDUW
YRQ�DQGHUHQ�]X�EHGLHQHQ�

(WZDV�6FKOLPPHV�N|QQWH�SDVVLHUHQ��ZHQQ�VLFK�5RERWHU�LQ
OHEHQGLJH�:HVHQ�HQWZLFNHOQ�Z�UGHQ�

,FK�ZlUH�EHUHLWV�VHKU�QHUY|V��ZHQQ�LFK�HLQIDFK�QXU�YRU�HLQHP
5RERWHU�VWlQGH�

,FK�Z�UGH�HV�KDVVHQ��ZHQQ�5RERWHU�RGHU�.�QVWOLFKH�,QWHOOLJHQ]
'LQJH�EHXUWHLOHQ�Z�UGHQ�

,FK�JODXEH��GDVV�HWZDV�6FKOLPPHV�SDVVLHUHQ�N|QQWH��ZHQQ�LFK�]X
VHKU�YRQ�5RERWHUQ�DEKlQJLJ�ZlUH�

1$���
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���,P�)ROJHQGHQ�JHKW�HV�GDUXP��ZLH�6LH�VLFK�LQ�GHU�OHW]WHQ�:RFKH�JHI�KOW�KDEHQ��(QWVFKHLGHQ�6LH��RE�GLH
QDFKIROJHQGHQ�$XVVDJHQ��EHUKDXSW�QLFKW��VHOWHQ��PDQFKPDO��IDVW�LPPHU�]XWUHIIHQ�
,Q�GHU�OHW]WHQ�:RFKH���

VWLPPH
JDU�

QLFKW�]X

VWLPPH�
HKHU�QLFKW�

]X
XQHQW��

VFKLHGHQ

VWLPPH�
HKHU�
]X

VWLPPH�
YROO�
]X

������DFKWHWH�LFK�DXI�PHLQH�*HI�KOH�

������NRQQWH�LFK�SRVLWLYHUH�*HI�KOH�JH]LHOW�KHUEHL�I�KUHQ�

������YHUVWDQG�LFK�PHLQH�HPRWLRQDOHQ�5HDNWLRQHQ�

������I�KOWH�LFK�PLFK�DXFK�LQWHQVLYHQ��QHJDWLYHQ�*HI�KOHQ
JHZDFKVHQ�

������NRQQWH�LFK�DXFK�QHJDWLYH�*HI�KOH�DQQHKPHQ�

����KlWWH�LFK�NODU�EHQHQQHQ�N|QQHQ��ZLH�LFK�PLFK�JHUDGH�I�KOH�

������KDWWH�LFK�HLQH�JXWH�N|USHUOLFKH�:DKUQHKPXQJ�PHLQHU
*HI�KOH�

����PDFKWH�LFK��ZDV�LFK�PLU�YRUJHQRPPHQ�KDWWH��DXFK�ZHQQ�LFK
PLFK�GDEHL�XQZRKO�RGHU�lQJVWOLFK�I�KOWH�

������YHUVXFKWH�LFK��PLU�LQ�EHODVWHQGHQ�6LWXDWLRQHQ�VHOEHU�0XW�]X
PDFKHQ�

������NRQQWH�LFK�PHLQH�QHJDWLYHQ�*HI�KOH�EHHLQIOXVVHQ�

������ZXVVWH�LFK��ZDV�PHLQH�*HI�KOH�EHGHXWHQ�

������VFKHQNWH�LFK�PHLQHQ�*HI�KOHQ�$XIPHUNVDPNHLW�

������ZDU�PLU�NODU��ZDV�LFK�JHUDGH�I�KOWH�

������PHUNWH�LFK�JXW��ZHQQ�PHLQ�.|USHU�DXI�HPRWLRQDO�EHGHXWHQGH
6LWXDWLRQHQ�EHVRQGHUV�UHDJLHUWH�

������YHUVXFKWH�LFK�PLFK�LQ�EHODVWHQGHQ�6LWXDWLRQHQ�VHOEHU
DXI]XPXQWHUQ�

������NRQQWH�LFK�WURW]�QHJDWLYHU�*HI�KOH�GDV�PDFKHQ��ZDV�LFK�PLU
YRUJHQRPPHQ�KDWWH�

������NRQQWH�LFK�]X�PHLQHQ�*HI�KOHQ�VWHKHQ�

������ZDU�LFK�PLU�VLFKHU��DXFK�LQWHQVLYH��XQDQJHQHKPH�*HI�KOH
DXVKDOWHQ�]X�N|QQHQ�

������VHW]WH�LFK�PLFK�PLW�PHLQHQ�*HI�KOHQ�DXVHLQDQGHU�

����ZDU�PLU�EHZXVVW��ZDUXP�LFK�PLFK�VR�I�KOWH��ZLH�LFK�PLFK�I�KOWH�

������ZDU�PLU�NODU��GDVV�LFK�PHLQH�*HI�KOH�EHHLQIOXVVHQ�NDQQ�

����NRQQWH�LFK�ZLFKWLJH�=LHOH�YHUIROJHQ��DXFK�ZHQQ�LFK�PLFK�GDEHL
PDQFKPDO�XQZRKO�RGHU�XQVLFKHU�I�KOWH�

������DN]HSWLHUWH�LFK�PHLQH�*HI�KOH�
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6HLWH���

$XI�GHU�QlFKVWHQ�6HLWH�ZLUG�HLQ�7HFKQLNFKHFN�JHPDFKW��'D]X�ZLUG�,KQHQ�HLQ�NXU]HV�9LGHR�JH]HLJW��EHL�GHP�6LH
QDFKIROJHQG�LQ�HLQHU�)UDJH�EHDQWZRUWHQ�N|QQHQ��ZDV�]X�K|UHQ�ZDU��

+LHUI�U�LVW�ZLFKWLJ��GDVV�LKU�7RQ�HLQJHVFKDOWHW�LVW�XQG�IXQNWLRQLHUW�

6HLWH���

��

���8P�WHFKQLVFKH�)HKOHU�DXVVFKOLH�HQ�]X�N|QQHQ��EHDQWZRUWHQ�6LH�ELWWH�IROJHQGH�)UDJH��:DV�K|UHQ�6LH�LP
JH]HLJWHQ�9LGHR"
$FKWHQ�6LH�GDUDXI��GDVV�LKU�/DXWVSUHFKHU�HLQJHVFKDOWHW�LVW��'DV�9LGHR�KDW�QXU�7RQ�XQG�NHLQ�%LOG�

6WUD�HQPXVLNDQWHQ

+XQGHJHEHOO

(LQHQ�(LVZDJHQ

,FK�K|UH�QLFKWV

��DNWLYH�U��)LOWHU
)LOWHU�60���)�
:HQQ�HLQH�GHU�IROJHQGHQ�$QWZRUWRSWLRQ�HQ��DXVJHZlKOW�ZXUGH���������
'DQQ�QDFK�GHP�.OLFN�DXI��:HLWHU��GHQ�7H[W�60���DQ]HLJHQ�XQG�GDV�,QWHUYLHZ�EHHQGHQ

����ZDUHQ�PHLQH�N|USHUOLFKHQ�5HDNWLRQHQ�HLQ�JXWHV�6LJQDO�GDI�U�
ZLH�LFK�PLFK�I�KOWH�

������ZXVVWH�LFK�JXW��ZLH�HV�PLU�JHUDGH�JHKW�

������I�KOWH�LFK�PLFK�VWDUN�JHQXJ��DXFK�EHODVWHQGH�*HI�KOH
DXVKDOWHQ�]X�N|QQHQ�

������VWDQG�LFK�PLU�LQ�EHODVWHQGHQ�6LWXDWLRQHQ�VHOEVW�]XU�6HLWH�

���� ������

60��

60��

60���
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6HLWH���

$XI�GHU�QlFKVWHQ�6HLWH�ZLUG�,KQHQ�GDV�9LGHR�JH]HLJW��ZHOFKHV�GDQDFK�EHZHUWHW�ZLUG��'DI�U�LVW�HV�ZLFKWLJ��GDVV�,KU�7RQ�DQ
LVW�XQG�IXQNWLRQLHUW��

6WHOOHQ�6LH�VLFK�YRU�6LH�EHVXFKHQ�MHPDQGHQ��EHWUHWHQ�HLQHQ�5DXP�GRUW�XQG�ILQGHQ�GLH�LQ�GHP�9LGHR�JH]HLJWH
6LWXDWLRQ�YRU��

'DV�9LGHR�ZLUG�DXWRPDWLVFK�DEJHVSLHOW���

6ROOWHQ�6LH�GDV�9LGHR�HUQHXW�VWDUWHQ�ZROOHQ��N|QQHQ�6LH�GLHV��EHU�GHQ�3OD\�%XWWRQ�PDFKHQ�

�%LWWH�NOLFNHQ�6LH�QXQ�DXI��:HLWHU��XP�DXI�GLH�6HLWH�PLW�GHP�9LGHR�]X�JHODQJHQ��

6HLWH���

3+3�&RGH

���$XVOHVHQ�GHU�QXPHULVFKHQ�&RGHV����ELV����
�FRGH� �YDOXH�
6'��
���
���7H[WEDXVWHLQ�YDULLHUHQ�
LI���FRGH�  ����^�
��JR7R3DJH�
)UDXHQ
���
`�HOVHLI���FRGH�  ����^�
��JR7R3DJH�
0lQQHU
���
`�HOVHLI���FRGH�  ����^�
��JR7R3DJH�
'LYHUV
���
`�

6HLWH����
'LYHUV

3+3�&RGH

���$XVOHVHQ�GHU�QXPHULVFKHQ�&RGHV����ELV����
�FRGH�� �YDOXH�
6'��
���
���7H[WEDXVWHLQ�YDULLHUHQ�
LI���FRGH��  ����^�
��JR7R3DJH�
0lQQHU
���
`�HOVHLI���FRGH��  ����^�
��JR7R3DJH�
)UDXHQ
���
`�

60��
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6HLWH����
)UDXHQ

3+3�&RGH

���$XVOHVHQ�GHU�QXPHULVFKHQ�&RGHV����ELV����
�FRGH� �YDOXH�
=*��
���
���7H[WEDXVWHLQ�YDULLHUHQ�
LI���FRGH�  ����^�
��JR7R3DJH�
1DR
���
`�HOVHLI���FRGH�  ����^�
��JR7R3DJH�
6WDXEVDXJHU
���
`�HOVHLI���FRGH�  ����^�
��JR7R3DJH�
0LUR
���
`�

6HLWH����
0DHQQHU

3+3�&RGH

���$XVOHVHQ�GHU�QXPHULVFKHQ�&RGHV����ELV����
�FRGH� �YDOXH�
=*��
���
���7H[WEDXVWHLQ�YDULLHUHQ�
LI���FRGH�  ����^�
��JR7R3DJH�
1DR
���
`�HOVHLI���FRGH�  ����^�
��JR7R3DJH�
6WDXEVDXJHU
���
`�HOVHLI���FRGH�  ����^�
��JR7R3DJH�
0LUR
���
`�
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6HLWH����
1DR

6HLWH���

3+3�&RGH

JR7R3DJH�
3$1$6
���

���� ������
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6HLWH����
6WDXEVDXJHU

6HLWH���

3+3�&RGH

JR7R3DJH�
3$1$6
���

���� ������
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6HLWH����
0LUR

6HLWH���

���:XUGH�GDV�9LGHR�ULFKWLJ�DQJH]HLJW"

-D��HV�JDE�NHLQH�3UREOHPH�EHLP�$EVSLHOHQ�

1HLQ��LFK�NRQQWH�GDV�9LGHR�QLFKW�ULFKWLJ�DEVSLHOHQ�XQG�HV�JDE�IROJHQGHV�3UREOHP��

���� ������

30���
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6HLWH����
3$1$6

����%LWWH�OHVHQ�6LH�VLFK�GLH�IROJHQGHQ�3XQNWH�GXUFK�XQG�JHEHQ�HLQH�HKUOLFKH�6HOEVWHLQVFKlW]XQJ�]X�,KUHQ
DNWXHOOHQ�*HI�KOHQ�LQ�GHU�JH]HLJWHQ�6LWXDWLRQ�DQ�

VWLPPH
JDU�

QLFKW�]X

VWLPPH�
HKHU�QLFKW�

]X
XQHQW��

VFKLHGHQ

VWLPPH�
HKHU�
]X

VWLPPH�
YROO�
]X

IHLQGVHOLJ

ZDFK

GXUFKHLQDQGHU

YHUlUJHUW

VWRO]

VFKXOGLJ

VWDUN

QHUY|V

EHN�PPHUW

HQWVFKORVVHQ

lQJVWOLFK

EHJHLVWHUW

DNWLY

DQJHUHJW

LQWHUHVVLHUW

HUVFKURFNHQ

DXIPHUNVDP

IUHXGLJ�HUUHJW

JHUHL]W

EHVFKlPW

3$���



��������������� .RUUHNWXUIDKQH�TQU���VWXGLHQDGLQHNUDXWVFKHLG�������������������

KWWSV���ZZZ�VRVFLVXUYH\�GH�VWXGLHQDGLQHNUDXWVFKHLG�"V�SUHYLHZ DX4�U5�/�1VLE]$W6T�$�-/NP]V9R<�E	TXHVWLRQQDLUH TQU�	FVIU �����

6HLWH���

����%LWWH�EHZHUWHQ�6LH�HKUOLFK�GLH�IROJHQGHQ�,WHPV�

VWLPPH
JDU�

QLFKW�]X

VWLPPH�
HKHU�QLFKW�

]X
XQHQW��

VFKLHGHQ

VWLPPH�
HKHU�
]X

VWLPPH�
YROO�]X

� � � � �

,FK�YHUVWHKH�QLFKW��ZLH�0HQVFKHQ�GHQ�5RERWHU�VR�EHKDQGHOQ
N|QQHQ�

'HU�5RERWHU�I�KOWH�QLFKWV�

,FK�ZDU�VHKU�QDK�GUDQ�DQ�GHQ�9RUIlOOHQ�LP�9LGHR�

'HQ�5RERWHU�LQ�GLHVHU�6LWXDWLRQ�]X�VHKHQ��KDW�PLFK�QLFKW�EHU�KUW�

,FK�I�KOWH�QDFK�GHP�5RERWHU�

(V�ZDU�PLU�Y|OOLJ�HJDO��ZDV�PLW�GHP�5RERWHU�SDVVLHUW�LVW�

9RQ�GHQ�9RUIlOOHQ�LP�9LGHR�KDEH�LFK�$EVWDQG�JHKDOWHQ�

'HQ�5RERWHU�LQ�GLHVHU�6LWXDWLRQ�]X�EHREDFKWHQ��KDW�PLFK�Z�WHQG
JHPDFKW�

,FK�KDWWH�9HUVWlQGQLV�I�U�GLH�6LWXDWLRQ�GHV�5RERWHUV�

,FK�WHLOWH�GLH�)UHXGH�GHV�5RERWHUV�

,FK�KRIIWH��GDVV�GDV�/HLG�GHV�5RERWHUV�EDOG�DXIK|UHQ�Z�UGH�

,FK�KDWWH�0LWOHLG�PLW�GHP�5RERWHU�

(5���
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6HLWH���

����%LWWH�OHVHQ�6LH�VLFK�GLH�IROJHQGHQ�3XQNWH�GXUFK�XQG�JHEHQ�,KUH�HKUOLFKH�(LQVFKlW]XQJ�]X�GHP�5RERWHU�DXV
GHP�JHUDGH�JHVHKHQHQ�9LGHR�DQ�

8QYHUQ�QIWLJ 9HUQ�QIWLJ

,QNRPSHWHQW .RPSHWHQW

.�QVWOLFK 5HDOLVWLVFK

8QIUHXQGOLFK )UHXQGOLFK

0HFKDQLVFK 2UJDQLVFK

7RW /HEHQGLJ

1LFKW�P|JHQ 0|JHQ

8QHFKW 1DW�UOLFK

9HUDQWZRUWXQJVORV 9HUDQWZRUWXQJVEHZXVVW

8QLQWHOOLJHQW ,QWHOOLJHQW

:LH�HLQH�0DVFKLQH :LH�HLQ�0HQVFK

8QK|IOLFK +|IOLFK

8QEHZHJW %HZHJW

7UlJH ,QWHUDNWLY

)XUFKWEDU 1HWW

+DW�NHLQ�%HZXVVWVHLQ +DW�HLQ�%HZXVVWVHLQ

8QJHELOGHW 8QWHUULFKWHW

.�QVWOLFK 5HDOLVWLVFK

%HZHJW�VLFK�VWHLI %HZHJW�VLFK�IO�VVLJ

$SDWKLVFK 5HDJLHUHQG

8QDQJHQHKP $QJHQHKP

$1���
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6HLWH���

����:LH�KDEHQ�6LH�VLFK�ZlKUHQG�GHP�$QVFKDXHQ�GHV�9LGHRV�JHI�KOW"

����%LWWH�EHZHUWHQ�6LH�GDV�JHUDGH�JHVHKHQH�9LGHR�

VWLPPH
JDU�

QLFKW�]X

VWLPPH�
HKHU�QLFKW�

]X
XQHQW��

VFKLHGHQ

VWLPPH�
HKHU�
]X

VWLPPH�
YROO�]X

� � � � �

'DV�9LGHR�KDW�PLFK�DXI�HLQH�XQDQJHQHKPH�:HLVH�EHU�KUW�

'DV�9LGHR�ZDU�OXVWLJ�

'DV�9LGHR�ZDU�VFKRFNLHUHQG�

'DV�9LGHR�ZDU�EDQDO�

'DV�9LGHR�ZDU�YHUVW|UHQG�

'DV�9LGHR�ZDU�XQWHUKDOWVDP�

'DV�9LGHR�ZDU�LQWHUHVVDQW�

'DV�9LGHR�ZDU�EHUDXVFKHQG�

'DV�9LGHR�ZDU�GHSULPLHUHQG�

'DV�9LGHR�ZDU�DEVWR�HQG�
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