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Computer als soziale Maschinen

 Reeves and Nass (1996): The Media Equation

=
Mensch-Maschine 

Interaktion

Zwischenmenschliche 

Interaktion

 Nutzer erwarten von Medien, dass sie sozialen 

Anforderungen genügen.

 Rollenverteilung von Mensch und Maschine muss neu 

überdacht werden.
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Sozial interagierende Roboter

 Ein Großteil zwischenmenschlicher Kommunikation erfolgt 

nichtsprachlich

 Gesichtsausdrücke, Gestik, Körperhaltung …                                               

 Wie können wir Roboter um die Fähigkeit zur multimodalen                                                         

sozialen Kommunikation bereichern?
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Sozial interagierende Roboter 

am HCM Lab

Gesundheitsberaterin KRISTINAPhysiotherapeut für 

Schmerzpatienten

Einfühlsame Zuhörerin ALICEGedächtnistrainer REETI
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Reaktionen auf sozial 

interaktive Roboter

 Sozial interagierende Roboter können zur 

Stimmungsaufhellung bei älteren Menschen beitragen 

(Kachouie et al. 2017)

 Mechanische Anmutung ist ein Problem. 

 Demenzpatienten reagierten mit Interesse auf AIBO Roboter und 

Plüschtier aber zögerten AIBO zu berühren (Tamura et al. 2004, 

Libin and Cohen-Mansfield 2004)

 Emotionales Verhalten von Robotern trägt zum Aufbau 

sozialer Bindungen bei.

 Der physische Kontakt (z. B. beim Streicheln oder Umarmen) 

zwischen Demenzpatienten und einer Roboterrobbe nimmt bei 

Langzeitinteraktionen kontinuierlich zu (Chang et al. 2013)

 Versuchsteilnehmer lassen sich von den Emotionen eines 

Roboters anstecken (Xu et al. 2014)
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Reaktionen auf Roboter

[...] Ich fand es unhöflich, dass er mir 
bei meiner Gehbehinderung mehr 
Bewegung empfohlen hat.

[...] Mit einer Maschine soll ich 
reden?

[...] Ich musste ihn 
einfach umarmen.

[...] Er hätte etwas deutlicher 
sprechen können.



Diversifizierende Faktoren bei 

der Mensch-Roboter-Interaktion

z.B. Geschlecht, Alter, Kultur, 

Einkommen, Persönlichkeit

Nutzermerkmale

z.B. Erscheinung, Sprachstil, 

Persönlichkeit

Robotermerkmale

Soziale Interaktion

z.B. Planung vs. Exploration, Kooperation vs. Wettbewerb, 

Pflege vs. Industrie

Struktur/Art der Aufgabe
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Aktivierung von 

Geschlechterstereotypen

 Das (vorgegaukelte)  Geschlecht eines Roboters hat einen 

Einfluss auf die Interaktion.

 Minimale Schlüsselreize (z.B. Name oder Stimme)                     

genügen, um Geschlechterstereotype bei der Interaktion 

mit Robotern zu aktivieren (Nomura 2017).

 Das Geschlecht des Nutzers hat einen Einfluss auf die             

Interaktion.

 Personen bewerten Roboter des eigenen Geschlechts                    

in der Regel besser (Eyssel et al. 2012).

 Aber: Männer erwiesen sich weiblichen Robotern gegenüber 

großzügiger (Siegel et al. 2003).

 Männer zeigten eine positivere Einstellung gegenüber Robotern 

im Gesundheitswesen als Frauen (Kuo et al. 2009).
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Einfluss der Aufgabe auf die 

Wahrnehmung von Robotern

 Zusammenhang zwischen Aufgabe und Akzeptanz von                  

Robotern (Mutlu et al. 2006)

 Männer: Aufgabenstruktur (Wettbewerb vs. Kooperation) 

 Frauen: soziale Merkmale des Roboters

 Roboter, die Aufgaben durchführen, die nicht ihrer 

Geschlechterrolle entsprechen, stoßen auf geringere 

Akzeptanz (Brezeal 2003).
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Einfluss der Aufgabe auf die 

Wahrnehmung von Robotern
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Experimentelle Manipulation

 Geschlecht des Roboters

 Geschlechtsspezifität der Aufgabe

Sortieraufgabe mit Instruktionen vom Roboter

Nero +

männliche Stimme

Nera +

weibliche Stimme

Werkzeugkasten Nähkasten

Dieta Kuchenbrandt, Markus Häring, Jessica Eichberg, Friederike Eyssel, Elisabeth André: Keep an Eye 

on the Task! How Gender Typicality of Tasks Influence Human-Robot Interactions. I. J. Social Robotics

6(3): 417-427 (2014)
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Geschlecht der 

Versuchspersonen

 Das Geschlecht der Personen und des Roboters hat Einfluss auf das 

Verhalten und die Leistungsfähigkeit der Personen.

 Geschlecht des Nutzers 

 Weibliche Teilnehmerinnen (M = 0.46, SD = 0.18) folgten seltener                   

als männliche Teilnehmer (M = 0.30, SD = 0.20) den Instruktionen                       

des Roboters (F(1, 65) = 13.63, p < .001)

 Haben Frauen weniger Vertrauen in Roboter?

 Geschlecht des Roboters

 Männer führten schneller die Aufgaben durch, wenn sie mit                      

dem männlichen (M = 5.13 Sek., SD = 1.17) statt mit dem weiblichen 

Roboter (M = 5.93 Sek., SD = 1.32) interagierten (t(36) = 1.99, p = .055)

 Reagieren Männer stärker auf das Geschlecht von Robotern?
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Geschlechtsspezifität der 

Aufgabe

 Die Geschlechtsspezifität der Aufgabe beeinflusst die Leistungs-

fähigkeit von Personen und deren Einstellung zum Roboter.

 Einstellung

 Nach der Interaktion mit dem Roboter in der weiblichen Domäne (M = 

3.83, SD = 1.84) bestand weniger Bereitschaft (F(1, 64) = 5.31, p = .02) 

auch in Zukunft Hilfe vom Roboter anzunehmen als nach der Interaktion 

mit dem Roboter in der männlichen Domäne (M = 4.89, SD = 1.85).

 Roboter im Bereich der Pflege weniger erwünscht?

 Leistungsfähigkeit

 Trotz gleichem Schwierigkeitsgrad traten bei der typischen Frauen-

aufgabe mehr Fehler (M = 0.11, SD = 0.08) als bei der typischen 

Männeraufgabe (M = 0.08, SD = 0.05) auf (F(1, 65) = 3.97, p = .05).

 Kooperation mit Robotern im Bereich der Pflege eher problematisch?
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Einfluss der Persönlichkeit von 

Roboter und Mensch

 Positivere Reaktion auf Roboter, deren Rolle im Einklang mit 

ihrem Geschlecht und Persönlichkeit steht (Tay et al. 2014)

 Gesundheitswesen: extrovertierter weiblicher Roboter

 Sicherheitsdienst: introvertierter männlicher Roboter

 Persönlichkeit des Roboters scheint eine wichtigere Rolle zu 

spielen als sein Geschlecht (Tay et al. 2014).

 Einige Studien weisen darauf hin, dass Personen Roboter mit einer 

ähnlichen Persönlichkeit bevorzugen (Aly & Tapus 2015).

 Andere Studien deuten an, dass die bevorzugte Persönlichkeit vom 

Aufgabenkontext abhängt (Joose et al. 2013).

 Viele ungeklärte Einflussfaktoren  Erlernen der Präferenzen
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Geschichtenerzähler
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Geschichtenerzähler

16

Even though 
Alice is lacking 

sensitivity, she is 
courteous to all.

Natürliche

Sprach-

generierung

Linguistischer

Stil

Bestärkendes

Lernen

Wissensbasis

Soziale Signale

Sprache

Hannes Ritschel, Tobias Baur, and Elisabeth André. 2017. Adapting a Robot’s Linguistic Style Based on Socially-Aware Reinforcement Learning.

In 2017 26th IEEE International Symposium on Robot and Human Interactive Communication (RO-MAN). IEEE, 378–384.
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Simulation des 

Geschichtenerzählers

Änderung der 

Nutzerpräferenz

Änderung der 

Nutzerpräferenz

 Simulation unterschiedlicher Arten von Rauschen    
(Hardware-Sensoren, Interpretation, menschliche Reaktion)

 Simulation von Änderungen der Nutzerpräferenz
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Geschichtenerzähler

18
Hannes Ritschel, Tobias Baur, and Elisabeth André. 2017. Adapting a Robot’s Linguistic Style Based on Socially-Aware Reinforcement Learning.

In 2017 26th IEEE International Symposium on Robot and Human Interactive Communication (RO-MAN). IEEE, 378–384.

The rabbit is sort of nervous.
introvert

The rabbit is nervous. He is the first 
character Alice encounters and he is 
quick. neutral

The rabbit is damn nervous, mate. 
He has a really short tail. He is the 
first character Alice encounters and 
is darn quick, isn‘t he?

extravert
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Reales Setting für den 

Geschichtenerzähler

 Roboter lernt nur auf Basis 

sozialer Signale

 Kein anderes Feedback

19
Hannes Ritschel, Tobias Baur, and Elisabeth André. 2017. Adapting a Robot’s Linguistic Style Based on Socially-Aware Reinforcement Learning.

In 2017 26th IEEE International Symposium on Robot and Human Interactive Communication (RO-MAN). IEEE, 378–384.
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Sozialer Begleiter

20
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Sozialer Begleiter

Hannes Ritschel, Andreas Seiderer, Kathrin Janowski, Stefan Wagner, and Elisabeth André. 2019. Adaptive Linguistic Style for an Assistive Robotic Health Companion 

Based on Explicit Human Feedback. In Proceedings of the 12th PErvasive Technologies Related to Assistive Environments Conference (PETRA 2019). ACM
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Sozialer Begleiter

Hannes Ritschel, Andreas Seiderer, Kathrin Janowski, Stefan Wagner, and Elisabeth André. 2019. Adaptive Linguistic Style for an Assistive Robotic Health Companion 

Based on Explicit Human Feedback. In Proceedings of the 12th PErvasive Technologies Related to Assistive Environments Conference (PETRA 2019). ACM

Male einige Bilder, um zu entspannen und um 
kreativ tätig zu werden?            direct command

Hast Du daran gedacht, einige Bilder zu malen, um zu 
entspannen und kreativ tätig zu werden?        socratic hint

Du würdest vermutlich gerne einige Bilder malen, um zu entspannen 
und kreativ tätig zu werden?. suggestion of user‘s goal

Um zu entspannen und um kreativ tätig 
zu werden, solltest Du einige Bilder 
malen. indirect suggestion

Ich hätte gerne, dass Du einige Bilder malst, um zu entspannen 
und kreativ tätig zu werden?. request

Wir sollten einige Bilder malen, um 
zu entspannen und kreativ tätig zu 
werden? shared goal

Wie wäre es damit, einige Bilder zu 
malen, um zu entspannen und kreativ 
tätig zu werden? question

Ich würde einige Bilder malen, um 
zu entspannen und kreativ tätig zu 
werden? system‘s goal
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Sozialer Begleiter

23
Hannes Ritschel, Andreas Seiderer, Kathrin Janowski, Stefan Wagner, and Elisabeth André. 2019. Adaptive Linguistic Style for an Assistive Robotic Health Companion 

Based on Explicit Human Feedback. In Proceedings of the 12th PErvasive Technologies Related to Assistive Environments Conference (PETRA 2019). ACM
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Sozialer Begleiter

Hannes Ritschel, Andreas Seiderer, Kathrin Janowski, Stefan Wagner, and Elisabeth André. 2019. Adaptive Linguistic Style for an Assistive Robotic Health Companion 

Based on Explicit Human Feedback. In Proceedings of the 12th PErvasive Technologies Related to Assistive Environments Conference (PETRA 2019). ACM

system goalshared goal

system goalshared goal
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Fazit

 Geschlechterstereotype auch auf Roboter anwendbar

 Einfluss der wahrgenommenen Persönlichkeit von 

Robotern vermutlich stärker als der Einfluss ihres 

vorgegaukelten Geschlechts

 Bisherige Studien vermitteln noch kein eindeutiges Bild 

aufgrund vieler Einflussfaktoren
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Wie könnte geschlechtersensible 

Technikentwicklung aussehen?

Nutzung oder Vermeidung von Genderstereotypen?

 Optimierung der Mensch-Maschine-Interaktion durch gezielte 

Ausnutzung von Genderstereotypen?

 Individuelle Anpassung an Nutzerpräferenzen?

(unsere Lösung)

 Roboter als genderneutrale eigene Spezies?

 zu Vermeidung von falschen Erwartungen

 zur Vermeidung von Vorurteilen


