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o
Computer als soziale Maschinen UND G

University

= Reeves and Nass (1996): The Media Equation

Mensch-Maschine
Interaktion

Zwischenmenschliche
Interaktion

= Nutzer erwarten von Medien, dass sie sozialen

Anforderungen genugen.

» Rollenverteilung von Mensch und Maschine muss neu

uberdacht werden.
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Sozial interagierende Roboter UND G

University

= Ein Grol3teill zwischenmenschlicher Kommunikation erfolgt
nichtsprachlich
— Gesichtsausdricke, Gestik, Korperhaltung ...

= Wie kdnnen wir Roboter um die Fahigkeit zur multimodalen
sozialen Kommunikation bereichern?
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Reaktionen auf sozial
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= Sozial interagierende Roboter kdnnen zur
Stimmungsaufhellung bei alteren Menschen beitragen
(Kachouie et al. 2017)

= Mechanische Anmutung ist ein Problem.

— Demenzpatienten reagierten mit Interesse auf AIBO Roboter und
PlUschtier aber zogerten AIBO zu berthren (Tamura et al. 2004,
Libin and Cohen-Mansfield 2004)

= Emotionales Verhalten von Robotern tragt zum Aufbau
sozialer Bindungen bel.

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

zwischen Demenzpatienten und einer Roboterrobbe nimmt bei
Langzeitinteraktionen kontinuierlich zu (Chang et al. 2013)

— Versuchsteillnehmer lassen sich von den Emotionen eines
Roboters anstecken (Xu et al. 2014)




Reaktionen auf Roboter

“ [...] Ich musste ihn
einfach umarmen.

66 [...] Mit einer Maschine soll ich |
reden?
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“ [...] Er hatte etwas deutlicher
sprechen kdonnen.

[...] Ich fand es unhdflich, dass er mir
bei meiner Gehbehinderung mehr
Bewegung empfohlen hat.
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der Mensch-Roboter-Interaktion

z.B. Geschlecht, Alter, Kultur, z.B. Erscheinung, Sprachstil,
Einkommen, Personlichkeit Personlichkeit
Nutzermerkmale Robotermerkmale
¢ y

Soziale Interaktion
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Struktur/Art der Aufgabe

z.B. Planung vs. Exploration, Kooperation vs. Wettbewerb,
Pflege vs. Industrie
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Das (vorgegaukelte) Geschlecht eines Roboters hat einen
Einfluss auf die Interaktion.

— Minimale Schliisselreize (z.B. Name oder Stimme)
genlgen, 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: Manner erwiesen sich weiblichen Robotern gegeniber
grof3zigiger (Siegel et al. 2003).

— Manner zeigten eine positivere Einstellung gegentber Robotern
Im Gesundheitswesen als Frauen (Kuo et al. 2009).
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Einfluss der Aufgabe auf die N
Wahrnehmung von Robotern UND\

= Zusammenhang zwischen Aufgabe und Akzeptanz von
Robotern (Mutlu et al. 2006)

— Manner: Aufgabenstruktur (Wettbewerb vs. Kooperation)
— Frauen: soziale Merkmale des Roboters

= Roboter, die Aufgaben durchfiihren, die nicht ihrer

Geschlechterrolle entsprechen, stol3en auf geringere
Akzeptanz (Brezeal 2003).
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Experimentelle Manipulation UND G
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= Geschlecht des Roboters
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mannliche Stimme ¥’ ¥ o weibliche Stimme

= Geschlechtsspezifitat der Aufgabe

‘ = _ G
Werkzeugkasten

Sortieraufgabe mit Instruktionen vom Roboter

Dieta Kuchenbrandt, Markus Haring, Jessica Eichberg, Friederike Eyssel, Elisabeth André: Keep an Eye
on the Task! How Gender Typicality of Tasks Influence Human-Robot Interactions. |. J. Social Robotics
6(3): 417-427 (2014)
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o
Universitit
Versuchspersonen UND G

Das Geschlecht der Personen und des Roboters hat Einfluss auf das
Verhalten und die Leistungsfahigkeit der Personen.

Geschlecht des Nutzers

— Weibliche Teilnehmerinnen (M = 0.46, SD = 0.18) folgten seltener
als mannliche 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

— Manner fihrten schneller die Aufgaben durch, wenn sie mit
dem mannlichen (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 Manner starker auf das Geschlecht von Robotern?

12



Geschlechtsspezifitat der
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Die Geschlechtsspezifitdt der Aufgabe beeinflusst die Leistungs-
fahigkeit von Personen und deren Einstellung zum Roboter.

Einstellung

— Nach der Interaktion mit dem Roboter in der weiblichen Doméane (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 mannlichen Doméane (M = 4.89, SD = 1.85).

» Roboter im Bereich der Pflege weniger erwiinscht?

Leistungsfahigkeit

— Trotz gleichem Schwierigkeitsgrad traten bei der typischen Frauen-
aufgabe mehr Fehler (M = 0.11, SD = 0.08) als bei der typischen
Manneraufgabe (M = 0.08, SD = 0.05) auf (F(1, 65) = 3.97, p = .05).

» Kooperation mit Robotern im Bereich der Pflege eher problematisch?

13
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Positivere Reaktion auf Roboter, deren Rolle im Einklang mit
Ihrem Geschlecht und Personlichkeit steht (Tay et al. 2014)

— Gesundheitswesen: extrovertierter weiblicher Roboter
— Sicherheitsdienst: introvertierter mannlicher Roboter

Perstdnlichkeit 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
ahnlichen Persdnlichkeit bevorzugen (Aly & Tapus 2015).

Andere Studien deuten an, dass die bevorzugte Persdnlichkeit vom
Aufgabenkontext abhangt (Joose et al. 2013).

Viele ungeklarte Einflussfaktoren = Erlernen der Praferenzen
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Adapting a Robot’s Linguistic Style Based on Socially-Aware
Reinforcement Learning

Hannes Ritschel, Tobias Baur and Elisabeth André

teraction as well as be unobirusive 10 not disrupy the actual
A ction, it should work in many application SCenEHos and

if the human's preferen

Abstract— When looking at Socially Interactive Robots,

adaptation to the user's preferences plays an im)

in today’s Human-Robot Interaction to keep i

feresting and engaging over a long period of time.

indicate an increas user engagement for rol

behavior and personality, but also that it depends on the task

el ahether @ similar or oppasing Tubot ersonality s  pasticular peros
‘We present an approach bused on Reinforcement  persons may express enthusiasm in 2 ay

h s e e eecion, 10 gt siguals  persons ia onder to advance v:*.cn [«.V‘L;w 117). In a similar
el human preferences. OU P ranner, the robot should be able to adapt its behavioral style

obot in the role of teller talking if the situation calls for it

Alice’s Adventures in A key challenge when impleme
i action (HRI) is 1©

dapt accords

also
While humans do not switch their personality 18
bort time, they are able fo a certain cxient 10 portray a

Jity tait if required. For example, introv
a simil extravert

fing adaptation in Human
1 feedback from the user

varying de

N tial s lation results, an ,
the robot’s behavior. This is donc in human-
interactive prototype is presented which allows to explore the Syt O loksenel

engagement. 2
¢ partner. For a robot, it i much

L InTRODUCTION e complicated to get significant informaon suitable as
With Socially Interactive Robots becoming mor ndmore  an indicator on whether its behavior® ple
s such as cducation, health  supportive of € for the user. Thus, many adaptation
y

ng, interesting

important in many rescarch
nd elderly care of in the context of domcstie companions,  approaches ©
 customized and individualized interaction tpilored  performance in &
llenge 10 inerease robot  behavir However, in some applications. there 15 10 such

T easurable data, cspecially when 8o explicit
when the user does ot have

d information like 1
jo 10 customize the robot’s

creati
{0 the human is one important €
g e I

sship between user and _ relatively
AP R 2 008




Geschichtenerzahler UNI\ G

University

Bestarkendes
Lernen

Soziale Signale

Wissensbasis Linguistischer

Stil
irli (" Even though
Naturliche ven thoug
Sprach- Alice is lacking
generierung sensitivity, she is
\courteous to all.
Hannes Ritschel, Tobias Baur, and Elisabeth André. 2017. Adapting a Robot’s Linguistic Style Based on Socially-Aware Reinforcement Learning. 16

In 2017 26th IEEE International Symposium on Robot and Human Interactive Communication (RO-MAN). IEEE, 378—-384. 16
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Anderung der
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= Simulation unterschiedlicher Arten von Rauschen
(Hardware-Sensoren, Interpretation, menschliche Reaktion)

= Simulation von Anderungen der Nutzerpraferenz

17
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The rabbit is sort of nervous.
introvert

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

%’ neutral |
4 )

The rabbit is damn nervous, mate.
He has a really short tail. He is the
first character Alice encounters and

OQ is darn quick, isn‘t he?
o extravery
18

Hannes Ritschel, Tobias Baur, and Elisabeth André. 2017. Adapting a Robot’s Linguistic Style Based on Socially-Aware Reinforcement Learning. 18
In 2017 26th IEEE International Symposium on Robot and Human Interactive Communication (RO-MAN). IEEE, 378-384.
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Kinect sensor

= Roboter lernt nur auf Basis
sozialer Signale

= Kein anderes Feedback

Unengagierter
~ Nutzer

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

In 2017 26th IEEE International Symposium on Robot and Human Interactive Communication (RO-MAN). IEEE, 378—-384.
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Adaptive Linguistic Style for an Assistive Robotic Health
Companion Based on Explicit Human Feedback

‘Hannes Ritschel. Andreas Seiderer. Kathrin Janowski. Stefan Wagner and Elisabeth André
Human-Cenlered Multimedia, Augsburg Untvor
Augsbury, Germany
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o Empfang von Emails Wettervorhersage

Kurznachrichten
Entspannung mit Emotionsausdruck
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e vs. J] it @ Héflichkeit @ Anpassung und Personalisierung
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Hannes Ritschel, Andreas Seiderer, Kathrin Janowski, Stefan Wagner, and Elisabeth André. 2019. Adaptive Linguistic Style for an Assistive Robotic Health Companion 21
Based on Explicit Human Feedback. In Proceedings of the 12th PErvasive Technologies Related to Assistive Environments Conference (PETRA 2019). ACM
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Hast Du daran gedacht, einige Bilder zu malen, um zu
entspannen und kreativ tétig zu werden? socratic hint

Um zu entspannen und um kreativ tiitig
zu werden, solltest Du einige Bilder

Male einige Bilder, um zu entspannen und um .. .
malen. indirect suggestion

kreativ tditig zu werden? direct command

Du wiirdest vermutlich gerne einige Bilder malen, um zu entspannen

und kreativ tdtig zu werden?. suggestion of user’s goal
@ Q Ich hiitte gerne, dass Du einige Bilder malst, um zu entspannen
w und kreativ téiitig zu werden?. request

Wir sollten einige Bilder malen, um
zu entspannen und kreativ tétig zu

werden? shared goal
Ich wiirde einige Bilder malen, um Wie widre es damit, einige Bilder zu
zu entspannen und kreativ tétig zu malen, um zu entspannen und kreativ
werden? system‘s goal titig zu werden? question

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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action *@*‘ C
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persona/
politeness strategy
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Hannes Ritschel, Andreas Seiderer, Kathrin Janowski, Stefan Wagner, and Elisabeth André. 2019. Adaptive Linguistic Style for an Assistive Robotic Health Companion 23
Based on Explicit Human Feedback. In Proceedings of the 12th PErvasive Technologies Related to Assistive Environments Conference (PETRA 2019). ACM
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== shared goal == system goal

=== shared goal === SyStem goal

Hannes Ritschel, Andreas Seiderer, Kathrin Janowski, Stefan Wagner, and Elisabeth André. 2019. Adaptive Linguistic Style for an Assistive Robotic Health Companion 24
Based on Explicit Human Feedback. In Proceedings of the 12th PErvasive Technologies Related to Assistive Environments Conference (PETRA 2019). ACM



Fazit TN

= Geschlechterstereotype auch auf Roboter anwendbar

= Einfluss der wahrgenommenen Persdnlichkeit von
Robotern vermutlich starker als der Einfluss ihres
vorgegaukelten Geschlechts

= Bisherige Studien vermitteln noch kein eindeutiges Bild
aufgrund vieler Einflussfaktoren
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Nutzung oder Vermeidung von Genderstereotypen?

= Optimierung der Mensch-Maschine-Interaktion durch gezielte
Ausnutzung von Genderstereotypen?

= [ndividuelle Anpassung an Nutzerpraferenzen?
(unsere LoOsung)

= Roboter als genderneutrale eigene Spezies?
— zu Vermeidung von falschen Erwartungen
— zur Vermeidung von Vorurteilen

26



