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Vorwort

Eine soziologische Betrachtung von Technik zeichnet sich unter anderem dadurch aus, dass
das Bedingungsverhaltnis zwischen den technischen Artefakten und den sozialen Kontex-
ten, in die jene eingebettet sind, als ein interdependentes — zu beiden Seiten hin gleicher-
malen konstitutives — angesehen wird. Diesem Wesenszug soziologischer Perspektiven
auf Technik tragt der Titel dieser Reihe Rechnung, insofern von einer soziokulturellen Ein-
farbung von Technik sowie — vice versa — eines Abfarbens von technikinhdrenten Merkma-
len auf das Soziale auszugehen ist. Dartber hinaus schieben sich zwischen den vielfaltigen
Kontexten der Forschung, Entwicklung, Herstellung, Gewahrleistung und Nutzung zusatzli-
che Unscharfen ein, die den unterschiedlichen Schwerpunktsetzungen und Orientierungen
dieser Kontexte geschuldet sind: In einer hochgradig ausdifferenzierten Gesellschaft ist das
Verhéltnis von Sozialem und Technik durch je spezifischen Ent- und Rickbettungsdynami-

ken gekennzeichnet.

Die Reihe Working Papers kultur- und techniksoziologische Studien (WPktS) bietet eine
Plattform fur den niederschwelligen Austausch mit Kolleg_innen und steht Wissenschaft-
ler_innen und Student_innen aller Universitaten, Fachrichtungen und Institute fir die Verof-
fentlichung ihrer Forschungs- und Qualifikationsarbeiten offen. Der thematische Rahmen ist
hierflr mit Absicht breit gewahlt und kann mit verschiedensten Darstellungsformen — vom

Essay Uber die Forschungsskizze bis zum Aufsatz — bearbeitet werden.

Die Reihe WPkLtS erscheint seit 2008; jede Ausgabe kann Online (www.uni-due.de/wpkts)
als PDF-Dokument abgerufen werden.

Die Herausgeber

Berlin und Essen, im April 2015
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Anthropomorphisierung in der Mensch-Roboter Interaktionsforschung —

Theoretische Zugédnge und soziologisches Anschlusspotential

Manuela Marquardt

Soziologie (B.A.) / manuelamarquardt@gmx.de
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Abstract

Anthropomorphisierung bedeutet die Zuschreibung von menschlichen Eigenschaften hinsichtlich der Gestalt
oder des Verhaltens auf nicht-menschliche Entitaten, wie bspw. Goétter, Pflanzen, Tiere, Computer oder Ro-
boter. In der Mensch-Roboter Interaktionsforschung ist das Phanomen von besonderer Relevanz, da Roboter
aufgrund ihrer Verkdrperung und Belebtheit, Anthropomorphisierungen in hohem MalRe evozieren. Der Artikel
widmet sich theoretischen Zugangen zum Phanomen, integriert diese und zeigt ihre soziologische Anschluss-
fahigkeit auf. En detail besprochen werden der intentional Stance von Dennett, die Drei-Faktoren-Theorie von
Epley et al., ein dynamisches Anthropomorphismusmodell von Lemaignan et al. und ein Ansatz von Persson
et al, der Anthropomorphisierung als Mehrebenenph&nomen fasst.

1 Einleitung

Anthropomorphisierungen sind ganz alltdgliche Phdnomene: Von den kleinen Siinden, die
der liebe Gott sofort bestraft; iber das Haustier, das als vollwertiges Familienmitglied be-
trachtet wird oder die anspruchsvolle Topfpflanze, die bei mangelnder Zuwendung einge-
schnappt ist; bis zum Computer, der einen absichtlich &rgert oder dem Auto, das gut behan-
delt werden will. Und beim Konzept des sozialen Roboters nehmen sie eine eigenartige
Plastizitdt an. Roboter eignen sich par excellence als Objekte der Anthropomorphisierung
und anthropomorphe Zuschreibungen suggerieren dartber hinaus eine Agency (Young et
al. 2011) oder etwas, das einer sozialen Beziehung zum Anthropomorphisierungsobjekt
nahe kommt. Dabei scheint seit der Moderne — ganz im Gegensatz zu animistischen Kultu-
ren — Einigkeit dariber zu herrschen, dass Menschen als einzig legitime soziale Akteure
gelten (Baecker 2011; Lindemann 1999).

Doch was bedeuten diese Zuschreibungen dann? Dienen sie lediglich als verbale Heuristik,
um alltagsweltliche Beobachtungen eines gewissen Komplexitatsgrades zu rationalisieren
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und intersubjektiv kommunizierbar zu machen? Oder kdnnen sie unter gewissen Umstan-

den auch tatsachlich handlungswirksam (bzw. sozial wirksam) werden?

In einer sozialkonstruktivistischen Lesart des Phdnomens der Anthropomorphisierung (spe-
ziell von Robotern) stellt sich namlich die Frage, unter welchen Umstanden Zuschreibungen
menschlicher Eigenschaften auf nicht-menschliche Entitdten auch handlungswirksam wer-
den, denn dann sind diese von besonderem soziologischen Interesse, wenn sie sozialer
Natur sind — oder frei nach dem Thomas-Theorem — if men define robots as humanlike

(=anthropomorphize robots), they behave socially towards them.

Die Soziologin Sherry Turkle entwickelt den Begriff des evokativen Objektes, um auf die
emotionalen und gedanklichen Beziehungen zu verweisen, die Menschen mit Objekten ein-
gehen — diese Objekte sind Gefahrten des Geflhlslebens oder sinnstiftende Irritationen
(provocation to thought) (Turkle 2007) und insbesondere avancierte Technik wie Computer

oder Roboter scheinen sich als evokative Objekte zu eignen (Echterhoff et al. 2006).

Innerhalb der Robotikforschung ist das Phdnomen der Anthropomorphisierung von beson-
derem Interesse, da Roboter allein durch ihre Verkérperung — ganz gleich ob humanoider
Gestalt oder nicht — die Tendenz, sie zu anthropomorphisieren, in besonderem Mal3e her-
vorrufen. Die Anthropomorphisierung von Robotern kann gleichermaf3en als Voraussetzung
fur die Konstruktion sozialer Roboter gelten. Wéahrend es in der Sozialen Robotikforschung
bereits eine intensive Diskussion dartber gibt, was das Soziale an Robotern ausmacht und
wie der Roboter konstruiert sein muss, um dem gerecht zu werden (Dautenhahn 2007; Meis-
ter 2013)%, soll sich in diesem Artikel dem Phanomen der Anthropomorphisierung — gekntipft
an die Annahme, dass diese auch sozialer Natur und damit von besonderem soziologischen
Interesse sein kann — zunachst viel basaler und aus einer reinen Zuschreibungsperspektive

genahert werden.

1 Dautenhahn referiert verschiedene Definitionen des sozialen Roboters (,socially evocative®, ,socially situ-
ated", ,sociable”, ,socially intelligent” und ,socially interactive*) und bindelt diese anhand der drei Pole
.<fobot-centered”, ,human-centered" und ,robot cognition centered” (Dautenhahn 2007: 684f); Meister
schlagt eine alternative Klassifizierung anhand der Achsen robot vs. human centered view und flat or no
vs. deep modelling of cognition vor (Meister 2014: 114f).



’t = no 01/2017 _6-
S

Denn das rege Interesse an Anthropomorphisierung in der Mensch-Roboter Interaktionsfor-
schung geht gleichzeitig mit einem recht unreflektierten und undifferenzierten Umgang mit
dem Konzept einher und es drangt sich der Gedanke auf, dass unter der Sammelbezeich-
nung Anthropomorphisierung qualitativ doch recht unterschiedliche Aspekte auftauchen.
Ziel ist es daher, die verschiedenen Verwendungsweisen des Konzeptes zu sortieren und
theoretisch zu verfeinern, um den Weg fur eine multidisziplinar (v.a. auch soziologisch) an-

schlussfahige Theorie der Anthropomorphisierung zu ebnen.

Hierflr wird sich dem Phdnomen der Anthropomorphisierung in der Mensch-Roboter Inter-

aktionsforschung anhand folgender drei Fragestellungen genahert:

- Wie wird das Konzept der Anthropomorphisierung theoretisch gefasst?

- Lassen sich ein gemeinsamer Kern rekonstruieren und verschiedene Perspektiven
integrieren?

- Welches Anschlusspotential bietet sich fiir eine soziologische bzw. sozialtheoreti-
sche Perspektive?

Im Hauptteil erfolgt zunachst ein knapp einfihrender, breiter Literaturtiberblick zur Anthro-
pomorphisierungsforschung und bisherigen Befunden, speziell im Bereich der Mensch-Ro-
boter Interaktion (2.). Anschlie3end wird der Forschungsuberblick anhand theoretischer Ar-
beiten vertieft (3.). Dieser Teil wird eréffnet mit einem in der Anthropomorphismusforschung
haufig rezipierten, philosophischen Ansatz von Daniel Dennett zum intentional stance (3.1).
Es folgen Arbeiten von Autoren, die sich theoretisch explizit mit dem Phanomen der Anth-
ropomorphisierung beschaftigt haben und hierzu Modelle formulieren: Nicholas Epley's,
Adam Waytz‘ und John Cacioppo’s Drei-Faktoren-Theorie des Anthropomorphismus (3.2),
Per Persson's, Jarmo Laaksolahti‘'s und Peter Lénnqvist's Mehrebenenmodell (3.3) und Se-
verin Lemaignan's, Julia Fink's, Pierre Dillenbourg’s und Claire Braboszcz' dynamisches
und kognitives-Phasen-Anthropomorphismusmodell (3.4). Die vorgestellten Ansatze wer-
den im folgenden Kapitel auf inren gemeinsamen Nenner untersucht und integriert (4.), wo-
raufhin mogliche soziologische bzw. sozialtheoretische Anschlisse aufgezeigt und das Po-
tential einer genuin soziologischen Perspektive auf Anthropomorphisierung ausgelotet wer-

den sollen (5.). Das Paper schliefl3t mit einem zusammenfassenden Fazit (6.).
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2 Literaturiiberblick

Das Phanomen Anthropomorphismus kursiert in verschiedenen wissenschaftlichen Debat-
ten und weist Schnittpunkte zu klassischen Disziplinen und Subdisziplinen, aber auch neu-
eren interdisziplindren Forschungsfeldern auf (um nur einige zu nennen: Philosophie, (So-
zial-)Psychologie, Ethnologie, Archaologie, Biologie, Kognitionswissenschaften, Kinstliche
Intelligenz, HCI, Soziale Robotik, HRI). Auch im Marketing beschéftigt man sich intensiv mit
dem Thema, da Anthropomorphisierungen bei Marken oder Produkten absatzférderlich sind
und die Kundenbindung starken kénnen (vgl. etwa Guido/Peluso 2015; Hellen/Saaksjarvi
2013).

Anthropomorphe Zuschreibungen sind niederschwellig und kénnen sich auf unterschiedli-
che Objekte beziehen. Am haufigsten werden Anthropomorphisierungen in der Forschung
bei gottlichen/ transzendentalen Entitaten, der Natur im Allgemeinen oder Naturereignissen,
Tieren (v.a. Haustieren)? und Objekten (v.a. komplexeren technischen Objekten wie Com-
putern oder Robotern) verhandelt. Erklarungen fur das Phanomen der Anthropomorphisie-
rung referieren meist auf seine sinnstiftende Funktion. Durch die Ubertragung menschen-
bezogenen (oder sozialen)® Wissens wird Unsicherheit reduziert und komplexes Verhaltens
erklarbar. Gleichzeitig sind sie jedoch alles andere als beliebig und kbnnen von bestimmten
Merkmalen des Objektes befdrdert werden. So gibt es etwa Befunde dazu, dass Bewegtheit
ohne sichtbare aufRere Einflisse (vgl. etwa das klassische Experiment von Heider und Sim-

mel (1944) oder Blythe et al. (1999)), die Bewegungsgeschwindigkeit (Morewedge et al.

2 Im Zusammenhang mit der Anthropomorphisierung von Tieren kursieren teilweise skurrile Ansatze mit evo-
lutionarer Perspektive, welche in der Entstehung von Anthropomorphisierungen eine Besonderheit des
homo sapiens mit enormem Uberlebenswert sehen; gleichzeitig aber auch evolutionare Selektionspro-
zesse fir die Entstehung von Haustieren ausmachen, welche die Tendenz, sie zu anthropomorphisieren,
in besonderem Maf3e hervorrufen (Serpell 2002). Der Autor bezieht sich auf den Archaologen Mithen, der
Anthropomorphismus als definierendes Charakteristikum des homo sapiens ansieht und seine Entstehung
im Zusammenhang mit der Entwicklung des reflexiven Bewusstseins ins Mittel- bis Jungpaléolithikum (Alt-
steinzeit) datiert (40.000 Jahre). Laut Mithen hat die Anthropomorphisierungsneigung enormen Uberle-
benswert, da der homo sapiens durch die Zuschreibung menschlicher Eigenschaften (Gedanken, Gefihle,
Motive etc.) an Tiere einerseits deutlich komplexere Jagdstrategien entwickeln konnte, andererseits aber
auch das Zusammenleben mit Tieren als Haus- oder Nutztiere begunstigte (Mithen 1996).

3 Dautenhahn (2004) verhandelt diesen Aspekt in Ankniipfung an ethnologische Forschungen zur ,Social
Intelligence Hypothesis®, die besagt, dass die menschliche Intelligenz in erster Linie sozialen Ursprungs ist
bzw. doch zumindest stark in sozialer Intelligenz verwurzelt ist.
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2007) oder die blol3e Existenz einer Stimme (Persson et al. 2000) anthropomorphe Zu-
schreibungen befordern. Dartiber hinaus wirken &uf3erliche Gestaltmerkmale, hauptsachlich
gesichts- und korperdhnliche Formen anthropomorphisierungsférderlich. Gewisse Objekte
evozieren anthropomorphe Zuschreibungen in gewissen Situationen und unter gewissen
kulturellen Gegebenheiten bei gewissen Individuen starker als andere (Epley et al. 2007)
und bestimmte Eigenschaften eines Artefaktes kbnnen speziell soziale Reaktionen hervor-
rufen (Dautenhahn 2007).

In der Sozialen Robotik bzw. MRI-Forschung gilt der Anthropomorphisierung eine beson-
dere Aufmerksamkeit, die daher rihrt, dass ein besseres Verstandnis dieses Phdnomens in
die Konstruktion und das Design interaktionsfahiger Roboter mit einflie3en kdnnte. Einige
Forscher sehen das Potential des Anthropomorphismus als eine Art Sprache fir die
Mensch-Roboter Interaktion — und zwar durch die konsequente Nutzung der aus anthropo-
morphen Zuschreibungen resultierenden Erwartungen und deren Ubertragung in entspre-
chende Verhaltensweisen bei sozialen Robotern (Duffy 2003: 181). Derartige Argrumente
gehen in Richtung des Leitbildes der intuitiven Mensch-Roboter Interaktion. Intuitiv bedeu-
tet, dass die Interaktion an vorhandenes Wissen des menschlichen Interaktionspartners an-
knupft — im Falle der konsequenten Nutzung anthropomorpher Zuschreibungen also an
menschenbezogenes Wissen und Wissen Uber soziale Interaktionen zwischen Menschen.
Problematisch ist, dass an dieser Stelle der Zuschreibungsprozess der Anthropomorphisie-
rung (der bei einem menschlichen Beobachter ablauft) haufig mit der Implementierung hu-
manoider Charakteristika 4 (physischer menschenahnlicher Attribute) am Roboter ver-
schwimmt, die Anthropomorphisierungen zwar auslésen konnen, aber nicht unbedingt mus-
sen bzw. haufig zwar im ersten Moment bestimmte Erwartungen hervorrufen, die dann je-

doch schnell enttauscht werden kdnnen.

Der Konigsweg in der HRI-Forschung ist daher nicht, Roboter so humanoid wie méglich zu

bauen, sondern eine optimale Passung des (physischen und Interaktions-)Designs fir die

4 Eine Vielzahl von Studien innerhalb der HRI-Forschung benutzt den Begriff Anthropomorphismus oder
anthropomorph jedoch lediglich, um auf gestalterische Merkmale des Roboters aufmerksam zu machen
(vgl. etwa Hegel et al. 2008; Riek et al. 2009). Die Gestalt spielt fir Anthropomorphisierungen jedoch nicht
die wichtigste Rolle. Zahlreiche Ansatze verweisen mittlerweile auf Anthropomorphisierungen ohne men-
schenahnliche Gestalt des Roboters (vgl. etwa Lemaignan et al. 2014; Ziotowski 2015).
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Aufgabe und den Anwendungskontext des Roboters zu finden. Die Passungshypothese
(matching hypothesis, vgl. Goetz et al. 2003) besagt, dass ,die Mensch-Roboter-Interaktion
um so erfolgreicher verlauft, je besser das auf3ere Erscheinungsbild und das Verhalten ei-
nes sozialen Roboters mit der Erwartung des Users bzw. der Rolle und Aufgabe des Robo-
ters Ubereinstimmen® (Echterhoff et al. 2006: 14).

Ein anderer (weniger HRI-naher) Forschungsstrang beschaftigt sich mit individuellen Diffe-
renzen in den Anthropomorphisierungstendenzen und deren Konsequenzen. Die Autoren
haben hierfir ein Fragebogeninstrumentarium, den IDAQ (individual differences in anthro-
pomorphism questionnaire), entworfen und Konsequenzen hinsichtlich der Zu- oder Ab-
schreibung menschenéhnlicher Eigenschaften untersucht. lhre Forschungen ergeben im
Einklang mit friiheren Studien Implikationen anthropomorpher Zuschreibungen (i.S.d. Wahr-
nehmung eines Agenten als mit Geist/ Verstand ausgestattet) fur die Bereiche (1.) Moral®;
(2.) Verantwortung® und (3.) normativ-sozialer Einfluss’ (vgl. Waytz et al. 2010). Im diesem
Zusammenhang tauchen auch haufig (iberwiegend psychologische) Forschungen zum um-
gekehrten Prozess der Dehumanisierung auf (vgl. ausfuhrlich dazu die Dissertationen von
Schiffhauer 2015 und Ziotowski 2015).

Ausgehend von den Forschungen zur Dehumanisierung (Haslam 2006) werden fiir die Anth-
ropomorphisierung zunehmend zwei Komplexe dessen, was da zugeschrieben wird, diffe-
renziert. Hierbei handelt es sich um Eigenschaften aus dem Bereich der menschlichen Natur
(HN, human nature, typically human) und einzigartige menschliche Eigenschaften (HU, hu-

man uniqueness, uniquely human) (Ruijten et al. 2014; Schiffhauer 2015; Ztotowski 2015)8.

5 ,[...] perceiving an agent to have a mind means that agent is capable of conscious experience and should
therefore be treated as a moral agent worthy of care and concern” (Waytz et al. 2010; 222).

6 ,[...] perceiving an agent to have a mind means that the agent is capable of intentional action and can
therefore be held responsible for its actions* (Waytz et al. 2010: 222).

7 .[...] perceiving an agent to have a mind means that the agent is capable of observing, evaluating, and
judging a perceiver, thereby serving as a souce of normative social influence on the perceiver (Waytz et
al. 2010: 222).

8 .There are several aspects that differentiate these two senses of humanness: 1. HU characteristics reflect
socialization and culture, while HN characteristics link humans to their inborn biological dispositions. 2. HU
characteristics reflect social learning and can vary across cultures and populations. HN is prevalent within
populations and universal across different cultures. 3. HN is essential, inherent and natural, while HU may
not be perceived as essential. 4. HU involves refinement, civility, morality, and higher cognition. HN involves
cognitive flexibility, emotionality, vital agency, and warmth.” (Ztotowski 2015: 28)
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Der HU Komplex® umfasst hoherentwickelte, einzigartige menschliche Eigenschaften, wie
etwa Intelligenz, Intentionen, sekundare Emotionen?®, Selbstkontrolle, Erinnerungs- oder
Kommunikationsfahigkeiten, bei deren Absprache im Prozess der Dehumanisierung ein
Mensch auf eine Ebene mit einem Tier gestellt wird. Der HN Komplex'! umfasst primare
Emotionen?'?, Geselligkeit und Herzlichkeit, deren Absprache den Menschen laut der dies-
bezuglichen Forschungen auf eine Ebene mit Objekten oder Automaten stellen wirde (Has-
lam 2006; Ztotowski 2015).

Zudem gibt es Hinweise daftir, dass Anthropomorphisierungen von religiésen Entitaten oder
Tieren bereitwilliger berichtet werden als Anthropomorphisierungen von Objekten (Chin et
al. 2004; Chin et al. 2005)*3. Auch die Studien aus dem CASA-Bereich (computers are social
actors) um Reeves, Nass, Moon und Kollegen weisen immer wieder darauf hin, dass Men-
schen in der Interaktion mit Computern zwar soziale Heuristiken (wie etwa Hoéflichkeits- und
Reziprozitdtsnormen oder Stereotypen) nutzen, sich bei expliziter Nachbefragung jedoch
von jeglichem sozialen Verhalten gegeniber einem Computer distanzieren (vgl. etwa Ree-
ves/Nass 1998; Nass/Moon 2000). Ahnliche Befunde gibt es fir die MRI-Forschung. So
stellten Fussel et al. (2008) etwa fest, dass die Anthropomorphisierung von Robotern auf
verschiedenen Abstraktionsniveaus unterschiedlich stark ausfallt: Wahrend in freien Be-
schreibungen einer MRI-Situation und anschliel3enden, schnell zu bearbeitenden ja/nein-
Adjektivlisten mit menschlichen und nicht-menschlichen Eigenschaften der Roboter in be-

trachtlichem Maf3e anthropomorphisiert wurde, haben die Versuchspersonen abstrakteren

9 Haslam fasst hierunter die Bereiche ,civility”, ,refinement”, ,moral sensibility“, ,rationality, logic* und ,matu-
rity* (Haslam 2006: 257).

10 Sekundare Emotionen werden Ublicherweise als abgeleitete, komplexere oder sozialisierte Emotionen be-
schrieben, die aus einem Grundgefihl hervorgehen kénnen. Sie umfassen bspw. Scham, Kummer, Verle-
genheit, Eifersucht, Verachtung, Lust oder Schuld.

11 Haslam fasst hierunter ,emotional responsiveness*, ,interpersonal warmth®, ,cognitive openness”, ,agency,
individuality* und ,,depth* (Haslam 2006: 257).

12 Zu den primaren Emotionen werden iblicherweise Freude, Zorn, Furcht, Ekel, Traurigkeit und Uberra-
schung gezabhlt, sie treten frih in der kindlichen Entwicklung und Uber alle Kulturen hinweg auf.

13 Die Autoren entwickelten einen 208-ltem-Fragebogen (ATS — anthropomorphic tendencies scale) mit 20
Fragen (nach Einstellungen, Intentionen, Verhaltensweisen, Emotionalitdt und Zuschreibungen) zu je 12
Objekten (Computer, Stofftier, Mikrowelle, Gliick, Zimmerpflanze, Ozean, Gott bzw. héhere Macht, Auto,
Rucksack, Insekt, Haustier, Magen) und testeten diesen an 1462 Studenten. Sie berichten faktorenanaly-
tisch vier unabhangige Arten von Anthropomorphisierungstendenzen, namlich (1.) extreme Anthropomor-
phisierungstendenzen, (2.) Anthropomorphismus géttlicher Entitaten, (3.) Anthropomorphismus von Hau-
stieren und (4.) eher emotional aufgeladene Reaktionen auf diverse nicht-menschliche Entitaten.
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Aussagen Uber Stimmungen, Absichten oder Gefiihle eines Roboters deutlich weniger zu-
gestimmt (Fussell et al. 2008). Das legt die Vermutung nahe, dass Anthropomorphisierun-
gen auf unterschiedlichen Ebenen wirksam werden kénnen bzw. dass es einen Unterschied
zwischen impliziten und expliziten Anthropomorphisierungen gibt, die Ztotowski mit unter-
schiedlichen Modi der Informationsverarbeitung (Type | und Type Il Processing) in Verbin-
dung bringt (Ztotowski 2015)*4.

Diese Befunde zeigen den Bedarf an begrifflich-theoretischen Scharfungen (Epley et al.
2007; Persson et al. 2000; Lemaignan et al. 2014) und knupfen an einen beginnenden Me-
thodendiskurs in der Anthropomorphismusforschung an, der nach der Adaquanz verschie-
dener Messverfahren fiir anthropomorphe Zuschreibungen fragt (Kamide et al. 2013; Ruij-
ten et al. 2014; Weiss/Bartneck 2015; Ztotowski 2015).

3 Theoretische Arbeiten zur Anthropomorphisierung

Nach dieser breiten Ubersicht tiber Forschungsschwerpunkte und Befunde der Anthropo-
morphismusforschung, werden nun vier theoretische Arbeiten zum Phanomen der Anthro-
pomorphisierung vorgestellt. Ublicherweise herrscht in den empirischen Studien, die sich
mit Anthropomorphisierung von Robotern beschaftigen, eine Theoriearmut und die Autoren
gehen doch recht undifferenziert mit dem Konzept (und seiner Messung!) um. Bei genauerer
Recherche lassen sich aber doch eine Hand voll Arbeiten finden, welche ganz unterschied-
liche Aspekte des Phanomens theoretisch fassen. Eroffnet wird die Biihne mit Daniel Den-
nett, einem Philosophen des Geistes, dessen intentional systems theory v.a. in den Kogni-

tionswissenschatften rezipiert wurde und der auch in MRI-Arbeiten immer wieder als theore-

14 Seine Studie kommt zu dem Schluss, dass Anthropomorphisierung ein Type Il Prozess sei (also das was
Esser (2006) als RC-Modus bezeichnet), da in seinen Daten kein signifikanter Unterschied hinsichtlich der
Anthropo-morphisierungsbereitwilligkeit zwischen den beiden Konditionen hohe vs. niedrige Motivation fir
Type Il Prozessierung ersichtlich war. Daraus zieht er zudem den Schluss, Selbstbeurteilungsfragebdgen
seien ein angemessenes Messinstrument fir Anthropomorphismus. Seine Stichprobe besteht jedoch aus
40 japanischen Studenten, denen fir ihre Teilnahme 2000 Yen (ca. 16 Euro) bezahlt wurde und die Mani-
pulation fur die Experimentalkonditionen hohe vs. niedrige Motivation fur Type Il Prozessierung bestand
darin, der einen Hélfte der Probanden zu sagen, man woélle nach der Studie ihre Task Performance und
die Fragebogenantworten mit ihnen diskutieren , wahrend die andere Hélfte nur Gber die Anonymisierung
ihrer Daten informiert wurde. Ztotowski selbst merkt in den Limitierungen an, dass keine Manipulationskon-
trolle fur die beiden Konditionen stattgefunden hat und dass die Resultate eventuell auch kulturell bedingt
oder (in die entgegengesetzte Richtung) sozial erwiinscht sein kdnnten (Ztotowski 2015).
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tischer Verweis auftaucht; gefolgt von der wohl prominentesten (weil elaboriertesten) Anth-
ropomorphismustheorie von Epley und Kollegen, welche sich mit den (sozial-) psychologi-
schen Determinanten anthropomorpher Zuschreibungen beschéftigen. Es folgen in der
MRI-Forschung kaum rezipierte Ansatze einer schwedischen Forschergruppe (Persson et
al. 2000), welche Anthropomorphismus als Phdnomen beschreiben, das auf verschiedenen
(gewissermal3en hierarchischen) Ebenen operiert und einer schweizerischen Forscher-
gruppe (Lemaignan et al. 2014), die sich insbesondere mit Langzeitstudien beschaftigen
und Anthropomorphismus als dynamisches Phanomen fassen, das sich abgesehen von

temporaren Eruptionen mit der Interaktionsdauer stabilisiert.
3.1 Der Intentional Stance

Im Zusammenhang mit Anthropomorphismus wird haufig auf einen Aufsatz aus den 70ern
verwiesen, der sich aus philosophischer Perspektive mit verschiedenen Grundhaltungen
beschaftigt, die Menschen einnehmen kdénnen, um das Verhalten eines Systems zu verste-
hen und vorhersagbar zu machen. Daniel Dennett ist ein US-amerikanischer Philosoph, der
sich intensiv mit der Philosophie des Geistes beschéftigt hat. Seine Theorie intentionaler
Systeme dreht sich darum, wie und warum es maoglich ist, das Verhalten zahlreicher kom-
plizierter Dinge zu verstehen, indem man sie als Agenten betrachtet (Dennett 2009). Den-
nett definiert intentionale Systeme als ,[...] system whose behavior can be (at least some-
times) explained and predicted by relying on ascriptions to the system of beliefs and desires
(and hopes, fears, intentions, hunches,...)" (Dennett 1971: 87). Das System gilt demnach
nur als intentionales System in Relation zu jemandem, der die benannte Strategie, den in-
tentional stance, einnimmt, um das Verhalten des Systems erklarbar zu machen. Die Grund-
haltung, die in der HRI-Literatur mit Anthropomorphisierung in Zusammenhang gebracht
wird, ist der intentional stance, also die Erklarung des Verhaltens eines Systems auf der
Basis von Uberzeugungen, Wiinschen, Intentionen oder anderen bedeutungsvollen Geis-
teszustanden. Neben dieser differenziert Dennett zwei weitere Grundhaltungen (stances),
die Menschen dabei helfen, Verhalten zu verstehen und vorherzusagen: den physical
stance und den design stance. Wahrend der physical stance Vorhersagen auf der Basis
physikalischer Charakteristika von Systemen vornimmt, zielt der design stance auf Vorher-
sagen basierend auf Design- und Funktionalitatsaspekten eines Systems (Dennett 2009;
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1971).15

Diese unterschiedlichen Grundhaltungen oder Einstellungen umschreiben im Prinzip, wel-
che Art von Wissen fir einen induktiven Schluss herangezogen wird, um beobachtbares
Verhalten zu generalisieren und damit prognostizierbar zu machen, um entsprechend da-
rauf reagieren zu kénnen.'® Wahrend es sich beim physical stance um Wissen aus dem
naturwissenschaftlichen Bereich handelt (also bspw. Massen, Gravitation, Beschleunigung),
genugt beim design stance Wissen Uber die Funktion einer Entitat (gekoppelt mit der An-
nahme, dass kein Defekt vorliegt); beim intentional stance ist es das Wissen einer Theory
of Mind, also das Wissen tiber (eigene) Geisteszustande und deren Ubertragung auf andere
Entitaten. Dabei behauptet Dennett, fir die Intentional Systems Theory mache es keinen
Unterschied, ob es sich dabei um echte (original, literal, intrinsic) oder lediglich zugeschrie-

bene (derived, metaphorical, as if) Intentionen handle (Dennett 2009: 7f).

Damit beinhaltet der intentional stance u.a. das, was gemeinhin als Anthropomorphisierung
gilt, namlich die Zuschreibung menschlicher Eigenschaften auf nicht-menschliche Entitaten,
sofern man menschliche Eigenschaften mit gewissen Geisteszustanden gleichsetzt. Nach
Dennett ist der intentional stance jedoch nicht auf nicht-menschliche Entitaten beschrankt,
da jeder Mensch nach seiner Theorie auch ein intentionales System darstellt. Der grof3e
Vorteil in der Einnahme des intentional stance liegt in der Rationalisierbarkeit und dadurch
gewonnenen Vorhersagekraft beobachtbaren Verhaltens. Gleichzeitig stellt sich jedoch die
Frage, ob die Grundhaltung des intentional stance das Phanomen der Anthropomorphisie-
rung ausreichend fassen kann oder ob sie es nicht vielmehr lediglich funktional erklart. Die
folgenden Ansatze widmen sich ganz explizit der Anthropomorphisierung und beschétftigen
sich damit, welche Faktoren anthropomorphe Zuschreibungen beférdern, was genau das
menschliche oder menschenahnliche ist, das da zugeschrieben wird und wie sich Anthro-

pomorphisierungen eines Roboters lber die Interaktionsdauer hinweg stabilisieren.

15 Dieser gestufte Zuschreibungsbegriff weist gewisse Analogien zum gestuften Handlungsbegriff von Ram-
mert und Schulz-Schaeffer auf: Der physical stance kommt auf der Stufe der verandernden Wirksamkeit
zum Einsatz, der design stance auf der Stufe des auch-anders-handeln-kénnens und der intentional stance
auf der Stufe intentionaler Erklarungen (Rammert/Schulz-Schaeffer 2002).

16 Es handelt sich genauer gesagt um qualitative Induktionen, bei denen von bekannten Eigenschaften eines
Ereignisses auf weitere, nicht-beobachtbare geschlossen wird, indem der Einzelfall unter eine bekannte
Regel subsumiert wird, die auf Falle mit ahnlichen Eigenschaften angewandt wird (Reichertz 2013: 18f).
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3.2 Drei-Faktoren-Theorie des Anthropomorphismus

Nicholas Epley, Adam Wayth und John Cacioppo von der Chicago Universitat formulieren
unter Rekurs auf einen reichen Fundus an psychologischen Forschungen eine Drei-Fakto-
ren-Theorie des Anthropomorphismus, in der sie verschiedene Dispositions-, Situations-,
Entwicklungs- und Kulturfaktoren als mogliche Einflussvariablen auf die Faktoren ,elicited
agent knowledge*, ,effectance motivation“ und ,sociality motivation“ vorschlagen.’” Mit inrer
Theorie setzen sie sich zum Ziel, die Variabilitat der Anthropomorphisierungstendenzen sys-
tematisch zu erklaren und vorherzusagen. Dabei definieren sie Anthropomorphismus fol-
gendermalden: ,Anthropomorphism describes the tendency to imbue the real or imagined
behavior of nonhuman agents with humanlike charakteristics, motivations, intentions, or
emotions.“18 (Epley et al. 2007: 864)

Als zentrale — wenngleich nicht erschépfende — menschenéhnliche Zuschreibungskatego-
rien nennen sie geistesbezogene Vorstellungen (mind) wie bewusste Erfahrung, Metakog-
nition und Intentionen. Dariiber hinaus gehen sie auch von der Zuschreibung emotionaler
Zustéande, verhaltensbezogener Charakteristika oder menschenahnlicher Formen aus. Die
Zuschreibung ist dabei in erster Linie eine Inferenz auf die nicht-beobachtbaren Charakte-

ristika der nicht-menschlichen Entitat, keine blo3e Verhaltensbeschreibung.

Anthropomorphisierung funktioniert psychologisch analog zu anderen Prozessen der induk-
tiven Inferenz Uber basale kognitive Operationen des Wissenserwerbs, der Aktivierung ge-
speicherten Wissens und der Anwendung des aktivierten Wissens auf ein bestimmtes Ziel-
objekt. Bei der Anwendung gilt gemeinhin, dass die am leichtesten abrufbare Information
die Richtung der finalen Beurteilung am starksten beeinflusst; es kénnen jedoch auch Kor-

17 ,Some nonhuman agents are anthropomorphized more than others. Children appear to anthropomorphize
nonhuman agents more than adults. Some people anthropomorphize nonhuman agents more than other
people. Some situations seem to elicit anthropomorphic beliefs more than others, and some cultures seem
especially fond of anthropomorphic descriptions compared with others.” (Epley et al. 2007: 865)

18 An anderer Stelle verwenden die Autoren auch eine der gangigeren Definitionen fir Anthropomorphismus
als ,attribution of human characteristics or traits to nonhuman agents” (Epley et al. 2007: 865).
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rekturprozesse initiiert werden, die versuchen alternative Wissensstrukturen zu integrie-
ren.?® Fir den kognitiven Prozess gibt es laut der Autoren demnach drei zentrale Stell-
schrauben: die Wahrscheinlichkeit der Aktivierung von Wissen tUber Menschen, die Wahr-
scheinlichkeit der Korrektur oder Anpassung anthropomorpher Reprasentationen mit nicht-
anthropomorphem Wissen und die Wahrscheinlichkeit der Anwendung der aktivierten und
gof. korrigierten anthropomorphen Reprasentationen auf nicht-menschliche Agenten (Epley
et al. 2007: 865).

Die kognitiven Prozesse fassen die Autoren im Faktor ,elicitation of agent knowledge*, der
hier mit ,Auslésung menschenbezogenen Wissens* libersetzt werden soll. Hier spielen also
die (chronische oder situationale) Zuganglichkeit anthropomorpher Reprasentationen, de-
ren Aktivierung, Korrektur/ Integration und Anwendung eine Rolle. Dieses Wissen ist ge-
meinhin sehr detailliert und gut zuganglich, es sei denn es liegen alternative Wissensbe-
stande uber nicht-menschliche Agenten vor. Der kognitive Prozess kann durch motivatio-

nale Einfliisse gelenkt oder verandert werden.?°

Als zweiten Faktor benennen die Autoren die ,effectance motivation®“. Die Wirksamkeitsmo-
tivation bzw. das Effektanzmotiv bezeichnet die Motivation, effektiv mit der Umwelt zu inter-
agieren, besonders in Situationen, die unterdeterminiert sind. Bezogen auf Anthropomor-
phismus geht es bei diesem Motiv also darum, effektiv mit einem nicht-menschlichen Agen-
ten zu interagieren, d.h. gegenwartige (komplexe) Stimuli zu erklaren und zukinftiges Ver-
halten vorhersagbar zu machen. In diesem Zusammenhang beziehen sich die Autoren auch
auf Dennetts Ansatz und seine utilitaristische Funktion, da er die Zweckdienlichkeit von
Anthropomorphisierungen (unabhangig von der konkreten Beschaffenheit der nicht-
menschlichen Entitaten) fur eine effektive Auseinandersetzung mit der Umwelt hervorhebt

(Epley et al. 2007: 871f). Durch die Zuschreibung menschlicher Charakteristika und Motiva-

19 ,The ready accessibility of self-knowledge and one’s own phenomenology makes an anthropomorphic in-
ference a likely intuitive anchor or starting point when reasoning about nonhuman agents, and correction
of this anchor is possible to the extent that people are motivated and able to do so* (Epley et al. 2007: 869).

20 Die Autoren begriinden ihre Differenzierung nach kognitiven und motivationalen Einflissen mit den unter-
schiedlichen Wirkmechanismen: Wahrend motivationale Einfliisse wie Triebe bei Deprivation verstarkt wer-
den und nachlassen, sobald der Antrieb befriedigt ist, werden kognitive Einflisse mit ihrer Aktivierung ver-
starkt und lassen dann mit der Zeit nach (Epley et al. 2007: 871).
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tionen wird die Sinnhaftigkeit der Handlungen des nicht-menschlichen Agenten erhéht, Un-
sicherheit reduziert und Vertrauen in die Vorhersagbarkeit des Agenten gewonnen. Mogli-
che Einflussfaktoren auf die Anthropomorphisierungstendenz sind hier bspw. die Angst vor
Unsicherheit und die Wichtigkeit, das Verhalten eines Agenten in einer konkreten Situation

vorherzusagen.

Der dritte Faktor ist die ,sociality motivation®, welche das grundlegende menschliche Be-
durfnis und den Wunsch nach sozialer Zugehérigkeit umfasst. Durch Anthropomorphismus
kénnen menschenahnliche Bindungen zu nicht-menschlichen Agenten aufgebaut werden,
welche dieses Bedurfnis befriedigen. Ein mdglicher motivationaler Einflussfaktor auf die
Anthropomorphisierungstendenz ist demnach ein Mangel an sozialen Bindungen zu ande-
ren Menschen. Beide motivationalen Faktoren erhéhen bei starker Auspragung jeweils die
Zuganglichkeit, vermindern die Korrektur und steigern die Anwendung anthropomorphen

Wissens auf nicht-menschliche Agenten (Epley et al. 2007).

Tabelle 1 zeigt mdgliche Einflussvariablen auf diese drei Faktoren, sortiert nach den Kate-
gorien dispositional, situational, entwicklungsbezogen und kulturell. Bei Epley et al. wird jede
Variable ausfuhrlich dargestellt und mit entsprechender psychologischer Forschung unter-
mauert. Soziologisch von besonderem Interesse sind die situationalen und kulturellen Vari-
ablen. Situationale Einflussvariablen auf die Anthropomorphisierungstendenz waren dem-
nach etwa die wahrgenommene Ahnlichkeit der nicht-menschlichen Entitat (v.a. in Bezug
auf die Bewegung/-sgeschwindigkeit und die Morphologie, Epley et al. 2007: 869), die Er-
wartung an die Interaktion bzw. deren Prognostizierbarkeit (situationale Unsicherheit, bspw.
durch Erwartungsverletzungen, kann durch die (Re-)Formulierung anthropomorpher Erwar-
tungen reduziert werden und das Verhalten eines nicht-menschlichen Agenten prognosti-
zieren, Epley et al. 2007: 872f) und die situative soziale Trennung bzw. Abgeschiedenheit
(als Beispiel nennen die Autoren u.a. Tom Hanks im Film ,Cast Away", der einen Volleyball
namens Wilson anthropomorphisiert, Epley et al. 2007: 876f).

Kulturell variieren Anthropomorphisierungstendenzen je nach Erfahrungen, Normen und
Ideologien (indem diese Erwerb und Zuganglichkeit von Reprasentationen des Selbst, an-
derer Menschen und nicht-menschlicher Agenten beeinflussen, Epley et al. 2007: 870f), den
kulturellen Differenzen der Unsicherheitsvermeidung (Epley et al. 2007: 874f) und einem
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eher individualistischen oder kollektivistischen Wertesystem (Epley et al. stellen die Hypo-
these auf, dass in kollektivistischen Kulturen weniger chronische Einsamkeit vorherrscht,
diese aber dann auch starker auf kurzzeitige soziale Isolation oder Exklusion reagieren, vgl.
877).

unabhangige  Auslésung menschen- | Wirksamkeits- Sozialitats-

Variablen- bezogenen Wissens motivation motivation
kategorien

e[ eJeI1i[els - . Need for Cognition“?t | ,Need for Closure“??, chronische
.Desire for Control“?3 Einsamkeit
situational wahrgenommene erwartete Interaktion, soziale
Ahnlichkeit scheinbare Trennung
Vorhersagbarkeit
CRIVITEXIVs[sTM Erwerb von alternativen | erreichte Kompetenz Bindung
bezogen Theorien (attachment)
kulturell Erfahrungen, Normen Vermeidung von Individualismus/
und ldeologien Unsicherheit Kollektivismus

Tabelle 1: Einflussfaktoren auf die psychologischen Schlisseldeterminanten der Drei-Faktoren-The-
orie (Ubersetzung in Anlehnung an Schiffhauer 2015, S. 13)

Auch Epley und Kollegen unterscheiden zwischen schwéacheren (eher metaphorischen) und
starkeren Formen des Anthropomorphismus, sind jedoch Uberzeugt, beide Varianten mit
ihrer Theorie erklaren zu konnen. Dartber hinaus weisen sie darauf hin, dass schwachere
Anthropomorphisierungen, die zunachst lediglich im Sinne einer verbalen Heuristik fungie-
ren, starker ins Gewicht fallen, als man intuitiv annehmen wurde, denn auch Metaphern
kénnen einen Einfluss auf Verhalten austiben (Epley et al. 2007: 867). ,The difference be-
tween weak and strong versions of anthropomorphism, we suggest, is simply a matter of
degree regarding the strength and behavioral consequences of a belief, not a fundamental
difference in kind.” (Epley et al. 2007: 867)

21 “Need for Cognition“ bezeichnet die individuelle Tendenz, anstrengendere kognitive Verarbeitungspro-
zesse anzustellen und an ihnen Gefallen zu finden; Bless et al. Ubersetzen NFC mit Spal am Denken
(Bless et al. 1994).

22 “Need for Closure” oder ,Need for Cognitive Closure* bezeichnen das Bedurfnis nach kognitiver Geschlos-
senheit bzw. umgekehrt die Aversion gegeniiber Ambiguitat.

23 ,Desire for Control“ kann mit Kontrolliiberzeugung Ubersetzt werden und umfasst die Disposition, ob die
Kontrolle Giber das Auftreten von Ereignissen eher innerhalb oder auRerhalb des Individuums angesiedelt
wird.
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Epley und Kollegen bringen mit ihrem Ansatz im Vergleich zu Dennett einen ganz zentralen
Punkt mit in die Debatte: das Wissen. Demnach sind Anthropomorphisierungen insbeson-
dere dann von Relevanz, wenn nur unzureichendes Wissen tber die nicht-menschliche En-
titat vorliegt. Zudem kann die Zuganglichkeit von Wissensbestdnden durch bestimmte situ-
ationale Cues gelenkt werden, was insbesondere fur MRI-Laborexperimente von Bedeutung
ist. Inr Hinweis auf das Effektanzmotiv deckt sich mehr oder weniger mit Dennett und fallt
v.a. in HRI-Experimenten stark ins Gewicht, da sich diese Situationen im Normalfall durch
Neuheit, Unbekanntheit und ggf. Unterdeterminiertheit auszeichnen. Das Bedirfnis nach
sozialer Anerkennung ist fur die Robotikforschung insbesondere in der Diskussion um robot
companions von Interesse, die eine ahnliche Rolle wie Haustiere einnehmen kénnen und
Menschen somit in gewissen Mal3en als Substitut fir menschliche soziale Kontakte dienen

kdénnen.

Trotz des hohen Elaborationsgrades der Drei-Faktoren-Theorie des Anthropomorphismus
differenzieren Epley et al. nicht weiter, was es ist, das da zugeschrieben wird und wie sich
die Zuschreibungen dynamisch verandern (obgleich mit ihrer Theorie die Anthropomorphi-
sierungsdynamik, wie spater zu zeigen sein wird, gut erklarbar ist). Dies wird der inhaltliche

Schwerpunkt der folgenden beiden, in der HRI-Forschung kaum rezipierten Ansétze sein.
3.3 Anthropomorphismus als Mehrebenenph&dnomen

Persson et al. haben bereits im Jahr 2000 ein Paper publiziert, in dem sie ziemlich genau
differenzieren, was bei Anthropomorphisierungen zugeschrieben wird, denn ,[a]nthropomor-
phism means different things on different levels” (Persson et al. 2000: 2). Daher geben sie
auch keine inhaltliche Definition von Anthropomorphismus, sondern lediglich eine funktio-
nale, in dem Sinne, dass Anthropomorphismus zur Sinndeutung komplexen Verhaltens fun-
giert. Sie schreiben dazu selbst: ,Anthropomorphism has a fundamental 'sense-making’
function. Thus, an interface is not anthropomorphic per se, but only in so far as it gives rise
to anthropomorphic processes in a given user and situation.” (Persson et al. 2000: 1) Mit
dieser Auffassung des Phanomens lokalisieren sie Anthropomorphismus in der Interaktion
zwischen dem Menschen und der nicht-menschlichen Entitdt. Um nochmals ihre Worte zu

verwenden: ,Anthropomorphism resides neither wholly in 'objective reality’, nor wholly in the
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mind of the observer. It arises in the interaction between a set of anthropomorphic expecta-
tions and external reality” (Persson et al. 2000: 1).

Sie machen also aus psychologischer Sicht verschiedene hierarchisch angeordnete Ebenen
aus, auf denen Anthropomorphismus operieren kann. Die erste Ebene bildet die primitive

Kategorisierung, auf welcher zunachst Bewegtheit, die visuelle Erscheinung (menschliche

Gestalt oder Bewegung) und Stimmen als besonders starke Cues fur spontane Anthropo-
morphisierungen fungieren und welche die Basis fur Zuschreibungen auf héheren Ebenen

bildet. Die zweite Ebene nennen die Autoren primitive Psychologie. Hier werden sehr basale

Erwartungen hinsichtlich der Selbsterhaltung, priméarer Bedurfnisse (bspw. Hunger, Durst,
Schlaf) oder Triebe (bspw. Sexualtrieb), aber auch der Wahrnehmung und etwa des Emp-

findens von Schmerz formuliert. Auf der dritten Ebene der Alltagspsychologie (folk-psycho-

logy) werden die Erwartungen komplexer, indem Annahmen Uber die Beziehungen von
Wahrnehmungen, Einstellungen, Zielen, Intentionen, Emotionen und Handlungen zur Erkla-

rung von beobachtbarem Verhalten getroffen werden. An vierter Stelle kbnnen sogenannte

Traits bzw. Wesensziige zugeschrieben werden. Durch Wesenszuge kann der Eindruck ei-
ner Person oder eines Systems kompakt zusammengefasst werden. Sie sind bestandiger
und stabiler als die Zuschreibung innerer Zustande der Alltagspsychologie, fassen jedoch
gleichzeitig komplexe alltagspsychologische Anthropomorphisierungsprozesse in einem
Begriff zusammen (bspw. implizieren Beschreibungen einer Entitat als schiichtern, aggres-
siv oder unbeholfen bestimmte Konstellationen innerer Zustadnde zur Erklarung ihres Ver-

haltens). Als flinfte Ebene von Anthropomorphismus nennen die Autoren soziale Rollen,

welche normative Erwartungen beinhalten und bspw. in bestimmte soziale event schemas
oder scripts eingebettet sein kdnnen. An dieser Stelle spielt die gesamte Situation eine zent-
rale Rolle, die Hinweise flr die Zuschreibung bestimmter Rollen gibt. Als Beispiel nennen
die Autoren zudem soziale Stereotype, bei denen gewisse Wesensziige einer Gruppe von
Menschen zugeschrieben und emotional oder moralisch evaluiert werden. Stereotype bein-
halten zudem eine ikonographische Dimension, denn sie sind haufig an auffallige aul3ere

Merkmale geknupft, welche vor allem bei Erstkontakt wirksam werden.

Die Autoren benennen als letzte Ebene zusatzlich den emotionalen Anthropomorphismus

und behaupten, alle anderen Ebenen hatten bislang kognitive Erwartungen thematisiert, die
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Menschen auf verhaltensmafig komplexe Systeme projizieren. Mit dieser letzten Ebene
wollen sie daher der emotionalen Seite von Anthropomorphisierungen Rechnung tragen.

Dieser Vorschlag erscheint jedoch nicht sonderlich trennscharf, da Emotionen auch auf den
anderen Zuschreibungsebenen auftauchen kénnen.?* Dennoch ist ihr Modell (abgesehen
vom emotionalen Anthropomorphismus) fir die MRI-Forschung hdchstinteressant, da auf
diese Weise qualitativen Unterschieden in den Anthropomorphisierungen Rechnung getra-
gen werden kann.?® Somit kann empirisch nicht nur festgestellt werden, ob eine anthropo-
morphe Zuschreibung stattfindet, sondern auch auf welcher Ebene sie operiert. Unzu-
reichend aul3ern sie sich jedoch hinsichtlich der Handlungswirksamkeit anthropomorpher
Zuschreibungen, welche Epley et al als ,strength and behavioral consequences of a belief”
(Epley et al. 2007: 867) umschrieben haben. Diese wird in der soziologischen bzw. sozial-

theoretischen Reflexion nochmals aufgegriffen werden.

Um den Literaturtiberblick abzuschlie3en, wird nun als letzter Ansatz ein Anthropomorphis-
musmodell vorgestellt, das versucht, anthropomorphe Zuschreibungen tber die Zeit hinweg

zu modellieren und mit den dabei ablaufenden kognitiven Prozessen zu parallelisieren.
3.4 Dynamisches Modell des Anthropomorphismus

Lemaignan et al. (2014) stellen ein kognitionswissenschatftlich inspiriertes Modell des Anth-
ropomorphismus zur Diskussion, in dem sie insbesondere der Dynamik anthropomorpher
Zuschreibungen Uber die Interaktionsdauer hinweg Rechnung tragen wollen. Sie definieren
Anthropomorphismus als soziales Phdnomen, das in der Interaktion zwischen dem Roboter
und dem Nutzer entsteht und grenzen es von anthropomorphem Design (als statisches Set
menschenahnlicher Eigenschaften eines Roboters — wie etwa Gestalt, Sprachfahigkeiten,

24 Auch in der Emotionssoziologie wird versucht, den Dualismus zwischen Vernunft und Emotion aufzulésen
und deutlich zu machen, dass Emotionen bei jeglichen kognitiven bzw. Wahrnehmungs-Prozessen eine
Rolle spielen kdnnen. Sogar Hartmut Esser hat den Versuch unternommen, Emotionen in sein RC-orien-
tiertes Modell der Frame Selektion zu integrieren. Diese kdnnen sowohl im AS-, als auch im RC-Modus
eine Rolle spielen (Esser 2006).

25 Einen ahnlichen Versuch haben Fussell et al. (2008) unternommen, in dem sie anhand eines linguistischen
Kategorisierungsmodells verschiedene Ebenen anthropomorpher Zuschreibungen ausgemacht haben. Sie
grenzen ,descriptive action verbs" (wie bspw. schlagen) von ,interpretative action verbs* (wie bspw. miss-
handeln) von ,state verbs* (wie bspw. hassen) und ,trait adjectives” (wie bspw. aggressiv) als zunehmend
anthropomorphen Zuschreibungen ab (Fussell et al. 2008: 146).
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Gesichtsausdruck) ab (Lemaignan et al. 2014: 1).

Ihr dynamisches Anthropomorphismusmodell stellt die verschiedene Phasen der Interaktion
Uber die Zeit hinweg (Initialisierung, Gewdhnung, Stabilisierung) und die kognitiven Pro-
zesse der sukzessiven Bildung eines mentalen Modells des Roboters (Phase I: sub-kogni-
tiver Anthropomorphismus, Phase Il: Projektion existenter mentaler Modelle, Phase IlI: an-
gepasste mentale Modelle) zunachst lose nebeneinander (vgl. Fehler! Verweisquelle

konnte nicht gefunden werden.).

INITIALIZATION FAMILIARIZATION STABILIZATION

navelty aeffect

ICA 4t

disruptive behaviors

Expectation mismatch

ICA g

Normalized level of anthropomorphic effects

....
o]
:;.
n

-
r

|

Duration of interaction

Abbildung 1: Dynamisches Anthropomorphismusmodell (Initialisierung, Gewohnung, Stabilisierung),
aus Lemaignan et al. 2014, S. 2

Zur Beschreibung der Anthropomorphisierungstendenz wahlen sie ein — inhaltlich nicht wei-
ter definiertes — Mal3, das sie ,normalized level of anthropomorphic effects” nennen. Diese
anthropomorphen Effekte sind beobachtbare Manifestationen des Anthropomorphisierungs-
prozesses und bilden sich tber die Zeit hinweg in nicht-monotoner Art und Weise aus, wobei
am Minimum keinerlei anthropomorphe Effekte beobachtbar sind und der standardisierte
Wert am Maximum (dieses Maximum nennen die Autoren den ,novelty effect”) von der je-

weiligen Kombination mensch-zentrierter, roboter-zentrierter und situations-zentrierter Fak-
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toren abhangt. Die Form der Kurve lasst sich anhand des ICA (initial capital of anthropo-
morphism), des novelty effects und des SLA (stabilized level of anthropomorphism) be-
schreiben. In das ICA flieBen drei Faktoren ein, welche laut der Autoren a priori das Anth-
ropomorphisierungspotential festlegen: mensch-zentrierte Faktoren?® (bspw. Alter, Ge-
schlecht, kultureller oder beruflicher Hintergrund), roboter-zentrierte Faktoren (bspw. Form,
Verhalten und Interaktionsmodalitaten) und situations-zentrierte Faktoren (bspw. raumlicher

Kontext, Verwendungszweck, Rolle des Roboters).

Die Initialisierungsphase dauert von wenigen Sekunden bis einigen Stunden und zeichnet
sich durch einen Anstieg des ICA bis zum Maximum der beobachtbaren anthropomorphen
Effekte aus. Daran schliel3t sich die Gewohnungsphase an, welche die ersten Tage andau-
ern kann und in der sich durch Beobachtung und Interaktionserfahrungen mit dem Roboter
sukzessive ein mentales Modell des Roboters beim menschlichen Interaktionspartner bildet.
In dieser Phase lassen die anthropomorphen Effekte nach, da sich der Nutzer die Fahigkeit
angeeignet hat, das Verhalten des Roboters vorherzusagen. Der Abfall der anthropomor-
phen Effekte kann jedoch durch unerwartetes Verhalten des Roboters immer wieder zeit-
weise unterbrochen werden. Nach dieser Gewdhnungszeit setzt die Stabilisierungsphase
ein, in der die beobachtbaren anthropomorphen Effekte ein stabiles Niveau (SLA) anneh-

men.

Dieser dynamischen Perspektive figen die Autoren nun noch ein ebenfalls drei Phasen
durchlaufendes kognitives Modell der sukzessiven Bildung eines mentalen Modells der
nicht-menschlichen Entitat hinzu. Die erste Phase nennen sie instinktive, pra-kognitive Iden-
tifikation belebter Peers, welche zunachst durch die Beobachtung (v.a. der Form, Bewe-
gung, Gerausche) des Roboters und Empathie?’ gekennzeichnet ist. Phase zwei wird durch
die Projektion existierender (vertrauter) mentaler Modelle initiiert und entsteht durch kurze,
nicht weiter kontextualisierte Interaktionen mit dem Roboter oder durch lAngere Beobach-
tungsepisoden (auch interaktiven Verhaltens), typischerweise in Laborumgebungen. Nach

langerer kontextualisierter Interaktion mit dem Roboter (typischerweise zu Hause) ist der

26 Die mensch-zentrierten Faktoren lassen sich gut mit den dispositionalen, entwicklungsbezogenen und kul-
turellen Faktoren der Drei-Faktoren-Theorie von Epley et al. (2007) analogisieren.

27 Die Autoren zitieren Befunde der MRI-Forschung, welche auf die Relevanz der Spiegelneuronen, auch im
Zusammenhang mit Robotern, verweisen.
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Nutzer in der Lage, auf der Basis eigener Erfahrungen ein angepasstes mentales Modell zu
kreieren, das nach wie vor anthropomorphe Zuge aufweisen kann (Phase 3) (vgl. Lemaig-
nan et al. 2014: 3f).

Mit diesem kognitiven Phasenmodell beschreiben die Autoren die grobe Abfolge dessen,
was Epley et al. (2007) in ihrem Faktor ,elicitation of agent knowledge* als Zuganglichkeit
anthropomorpher Reprasentationen, deren Aktivierung, Korrektur bzw. Integration und An-
wendung fassen. Insgesamt ist ihr Modell gut kompatibel mit der Drei-Faktoren-Theorie,
welche plausible Erklarungen fur die verschiedenen Phasen anthropomorpher Effekte tGber
die Interaktionsdauer hinweg liefern kann. So lasst sich das ICA etwa anhand dispositiona-
ler, situationaler, entwicklungsbezogener und kultureller Faktoren fassen und der Neuig-
keitseffekt (novelty effect) lie3e sich in erster Linie durch die Effektanzmotivation bei Erst-
kontakt erklaren. Fir das SLA spielt hingegen die Sozialitatsmotivation womaoglich die ent-
scheidendste Rolle. Auch hier kann der Ansatz von Persson et al. (2000) die anthropomor-
phen Zuschreibungen inhaltlich differenzieren oder in irgendeiner Form quantifizieren, wie

es fur das ,normalized level of anthropomorphic effects” vorgesehen ist.
Im nachsten Kapitel werden die bisher vorgestellten Ansatze rekapituliert und integriert.
4 Integration

Es herrscht erstaunliche Homogenitéat hinsichtlich des Definitionskerns von Anthropomor-
phisierung, was vermutlich an der Etymologie und der Aul3eralltdglichkeit des Begriffes liegt.
Beinahe alle Studien, die sich um eine Definition bemiihen, referieren eine leichte Abwand-
lung einer Minimaldefinition, in der es um die Zuschreibung menschlicher Eigenschaften auf
nicht-menschliche Entitaten geht. Manchmal wird Anthropomorphisierung als Zuschrei-

bungstendenz beschrieben, andere Autoren legen Wert darauf, die Zuschreibung explizit

als kognitiven Prozess zu fassen, wieder andere als Projektion von Erwartungen. Was zu-

geschrieben wird sind (meistens ganz allgemein formuliert) menschliche oder menschen-

ahnliche Eigenschaften an nicht-menschliche (reale oder imaginierte) Agenten oder Ob-

jekte. In einigen Fallen werden diese eingegrenzt auf die physische Form oder das Verhal-

ten; in anderen Fallen werden sie weiter spezifiziert als mentale Zustédnde (kognitiv oder

emotional, wie Gedanken, Geflihle, Motivationen, Glauben) oder im Falle der Anndherung
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Uber den umgekehrten Prozess der Dehumanisierung auch als spezifisch menschliche Ei-

genschaften wie Menschlichkeit. Wieder andere Definitionen figen dem Zuschreibungspro-

zess noch eine Erkldrung hinzu, indem sie darauf verweisen, dass es sich um eine Ratio-
nalisierung (Verstehen+Erklaren) von beobachtbarem Verhalten handelt, indem eine ver-

einfachende Beschreibung, die sich jedoch jenseits bloRer Verhaltensbeschreibungen be-

wegt, angeboten wird.

Die besprochenen theoretischen Ansétze, die sich explizit mit Anthropomorphisierung be-
schaftigen, erganzen sich inhaltlich sehr gut, indem sie unterschiedliche Aspekte des Phéa-
nomens beleuchten. Am umfassendsten betrachten Epley et al. (2007) den kognitiven Pro-
zess, den sie als Inferenzprozess beim Beobachter konzeptualisieren. Qualitativ induktive
Schlusse nutzen bereits erworbenes Wissen und weiten es auf andere Gegenstandsberei-
che aus. Im Falle von Anthropomorphisierungen wird also menschenbezogenes Wissen ak-
tiviert und auf das Objekt der Anthropomorphisierung angewandt. Dieser Prozess kann
durch die Effektanzmotivation (also die Motivation, effektiv mit der Umwelt zu interagieren)
und die Sozialitatsmotivation (das Bedurfnis nach sozialer Zugehdorigkeit) verstarkt werden.
Die Autoren kdnnen mit ihrer Theorie Variabilitaten in den individuellen Anthropomorphisie-
rungstendenzen erklaren. Zudem formulieren sie dispositionale, situationale, entwicklungs-
bezogene und kulturelle Einflussmdglichkeiten auf die kognitiven und emotionalen Faktoren.
Lemaignan et al. (2014) weisen hingegen auf die inharente Dynamik des Anthropomorphi-
sierungsprozesses hin, insbhesondere im Falle der Langzeitinteraktion mit Robotersystemen.
Diese Dynamik lasst sich anhand der Drei-Faktoren-Theorie erklaren, da tber die Interakti-
onsdauer hinweg neues bzw. detaillierteres Wissen Uber den Roboter erworben wird, wel-
ches menschenbezogenes durch roboterbezogenes Wissen ersetzen und die Anthropomor-
phisierungstendenz damit verédndern kann. AulRerdem ist ihr Hinweis auf den novelty effect
von groldter Bedeutung, da bislang die meisten HRI-Experimente im Laborkontext, also un-
ter aulReralltaglichen, hochst artifiziellen Bedingungen in Form eines Erstkontaktes stattfin-
den, wobei dieser Neuigkeitseffekt hinsichtlich der Anthropomorphisierung zum Zuge
kommt. Die anfanglich hohen Anthropomorphisierungstendenzen kénnen mit der Interakti-
onsdauer auf ein stabiles Niveau absinken. Unvorhersehbares, disruptives Verhalten des
Roboters hingegen kann die Anthropomorphisierungstendenz immer wieder verstarken,
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wenn es das adaptierte mentale Modell des Roboters in Frage stellt und mit menschenbe-
zogenem Wissen anreichert (darauf wird spater nochmals im Zusammenhang mit einem
krisenexperimentellen Vorgehen in der MRI-Forschung eingegangen, vgl. Compagna/Mar-
quardt 2015).

Was konkret zugeschrieben wird, spielt fur einige Autoren eine untergeordnete Rolle. Epley
et al. (2007) etwa gehen wie auch Dennett (1971) davon aus, mit ihrer Theorie sowohl
schwachere als auch starkere Formen der Anthropomorphisierung erklaren zu kénnen und
betonen dabei die nicht zu unterschéatzende verhaltensbezogene Wirkung anthropomorpher
Zuschreibungen, auch wenn diese zunachst rein metaphorisch gebraucht zu werden schei-
nen. Dennoch liegt die Vermutung nahe, das all das, was unter der oben genannten Defini-
tion von Anthropomorphisierung in deren Gegenstandsbereich fallt, doch recht unterschied-

liche Wirkungsgrade entfalten kann.

Was Anthropomorphisierung inhaltlich bedeutet bzw. wie sie qualitativ differenziert, beo-
bachtet oder erfasst werden kann, bleibt in den besprochenen Anséatzen nach wie vor un-
terbeleuchtet. Den wichtigsten Hinweis geben Persson et al. (2000), indem sie darauf auf-
merksam machen, dass Anthropomorphisierung auf verschiedenen Ebenen operiert, die
Uber je spezifische Charakteristika verfigen und mit je spezifischen Erwartungsbiindeln ein-
hergehen. Interessant ist v.a. die Ebene der primitiven Kategorisierung, auf der bestimmte
Cues spontane Anthropomorphisierungen auslésen kénnen. Hier kann insbesondere auch
anthropomorphes Design beim Roboter zum Einsatz kommen, denn menschenahnliche Ge-
sichter oder Extremitdten, menschliche Bewegung(-sgeschwindigkeit) und insbesondere
Stimmen konnen den Anthropomorphisierungsprozess in Gang bringen, indem sie men-
schenbezogenes Wissen aktivieren, das gemeinhin gut zuganglich ist. Diese Kategorisie-
rung geht Giber die blof3e Zuschreibung von Belebtheit (Animismus) hinaus und vollzieht sich
zunachst unbewusst (Type | Processing bzw. automatisch-spontaner Modus der Informati-
onsverarbeitung). Sie bildet die Basis fir differenziertere und komplexere Zuschreibungen.
Die folgenden Ebenen (primitive Psychologie, Alltagspsychologie, Traits bzw. Wesenszlge
und soziale Rollen) implizieren im Prinzip Annahmen tber die anthropomorphisierte Entitét,
die zunehmend komplexer werden und sich vom blof3en beobachtbaren Verhalten immer

weiter entfernen.
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Problematisch an diesem Modell ist, dass diese htheren Ebenen eigentlich nur auf verbale
AuBerungen uber die anthropomorphisierte Entitat referieren konnen (bspw. post-hoc Be-
schreibungen/ Rationalisierungen der Interaktion; im Alltag: Erzahlungen). Sie sind damit
meist aus der Interaktion im Vollzug herausgeldst (au3er der menschliche Interaktions-
partner kommuniziert verbal mit der anthropomorphisierten Entitat). Die anthropomorphe
Zuschreibung muss in irgendeiner Form verbalisiert werden. In dieser Verbalisierung kon-
nen dann Formulierungen enthalten sein, die Riuckschlisse auf unterschiedlich komplexe
implizierte mentale Zustande zulassen (z.B. der Roboter will X wiirde als Aussage implizie-
ren, dass der Roboter einen Willen hat und kénnte dartber hinaus noch implizieren, dass
man ihn fur seine Handlungen verantwortlich machen kann, da er auf der Basis seines Wil-

lens Handlungsentscheidungen trifft).

An dieser Stelle liegt dann der Einwand nahe, dass diese Implikationen womdéglich nicht
unbedingt unmittelbar ihr handlungswirksames Potential entfalten, da es sich bei den ent-
sprechenden AuRRerungen doch eher um verbale Heuristiken handelt, die eine Interaktions-
erfahrung mit einem Robotersystem simplifizierend intersubjektiv kommunizierbar ma-
chen.?® Das ware genau das, was Dennett (1971) als den intentional stance bezeichnet, der
das Verhalten eines als hinreichend komplex empfundenen Systems durch die Projektion
bestimmter Geisteszustande erklarbar macht, ohne damit eine Aussage uber den ontologi-
schen Status der Entitat vornehmen zu missen. Dennoch sind auch diese Anthropomorphi-
sierungen nicht uninteressant — sie kénnen ihr handlungswirksames Potential auch sehr

subtil entfalten, indem sie ein bestimmtes Framing der Situation begtinstigen.?°

Gerade im Falle von Robotern wird es allerdings interessant, wenn die Anthropomorphisie-
rung nicht auf dieser Ebene verbleibt, sondern die Erwartungen, die aus den Zuschreibun-

gen resultieren, in der Interaktion einen htheren Komplexitatsgrad annehmen. In diesem

28 Genau das beobachten Nass und Moon (2000) fir Computer, aber auch Fussell et al. (2008) fur Roboter.
Sie berichten, dass die Versuchspersonen zwar soziales Verhalten gegentber Computern zeigen bzw.
bereitwillig anthropomorphisierendes Vokabular zur spontanen Beschreibung eines Roboters verwenden;
sich bei expliziteren Nachfragen hinsichtlich der Implikationen dieses Verhaltens (also ob der PC als sozi-
aler Akteur gelten kann bzw. ob der Roboter einen Geist, Gedanken, Motive etc. hat) jedoch dagegen
wehren,

29 Waytz et al. (2010) etwa untersuchten die Implikationen von Anthropomorphismus hinsichtlich Moral, Ver-
antwortung und normativ-sozialem Einfluss.
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Falle tbertritt die Interaktion die Schwelle zur sozialen Interaktion; dann fungieren Anthro-
pomorphisierungen als interaktionsleitende Erwartungen, auf deren Basis sich Erwartungs-
Erwartungen bilden kénnen. Dann kann der Roboter als sozialer Akteur in einem genuin
soziologischen Sinne begriffen werden. Die These lautet daher: Anthropomorphisierungen
sind eine Vorstufe der Bildung von Erwartungs-Erwartungen. Das Spektrum anthropomor-
pher Zuschreibungen grenzt nach der hier vertretenen Auffassung am einen Ende an das,
was als Animismus bezeichnet wird, also die Zuschreibung von Belebtheit auf Unbelebtes;
auf der anderen Seite an was, was im soziologischen Sinne eine soziale Interaktion struk-
turiert: Erwartungs-Erwartungen. Damit erweist sich das Phdnomen der Anthropomorphisie-
rung in der Mensch-Roboter Interaktionsforschung auch als soziologisch hochst interessant
und anschlussfahig. Im letzten Abschnitt des Hauptteils werden daher nun nochmals ver-
schiedene soziologische bzw. sozialtheoretische Perspektiven anklingen, welche ein beson-

deres Anschlusspotential an das Ph&dnomen der Anthropomorphisierung bieten.
5 Soziologische bzw. sozialtheoretische Anschlisse

Man kann sozialtheoretisch sehr basal ansetzen, um die Méglichkeit einer sozialen Interak-
tion mit Robotern zu plausibilisieren. George Herbert Mead etwa verweist auf die zentrale
Bedeutung der Rollentibernahme fir die Sozialisierung und Identitatsentwicklung beim Kind
und weitet sie auch auf die physische Objektwelt aus (Mead 1934/2013). Die Rolle, die
tibernommen wird, kann diejenige eines signifikanten oder generalisierten Anderen3° sein.
Anthropomorphisierungen kénnen nun in diesem Sinne als Prozesse der Rollenibernahme
reformuliert werden. Mead bemerkt, dass auch unbelebte Gegenstande in die Haltung des
verallgemeinerten Anderen einflie3en kdnnen (Mead 1934/2013: 196). Ob die Perspektive
eines Roboters auch als die eines signifikanten Anderen tbernommen werden kann, ist je-

doch eine Frage, die empirisch beantwortet werden musste.

30 Charles Morris schreibt dazu im Vorwort zu Meads ,Geist, Identitdt und Gesellschaft": ,der verallgemeinerte
Andere ist jedweder andere, der als Einzelheit der Haltung der Rollenibernahme im jeweiligen kooperati-
ven Prozel3 gegenliber steht oder stehen kénnte. Vom Standpunkt der Handlung aus gesehen, ist der
verallgemeinerte Andere die Handlung der Rolleniibernahme in ihrer Universalitat.” (Morris nach Mead
1934/2013: 31)
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Rollen sind Bundel von Erwartungen. Anthropomorphisierungen als Zuschreibungen impli-
zieren auch bestimmte Erwartungen hinsichtlich der zugeschriebenen Charakteristika (Zu-
schreibung und Erwartung sind im Prinzip zwei Seiten der gleichen Medaille). Als weiteren
Anknupfungspunkt eignet sich hierfir Gesa Lindemann, welche in ihrer Monographie ,Das
Soziale von seinen Grenzen her denken* (Lindemann 2009) den gemeinsamen Nenner ver-
schiedener sozialtheoretischer Ansatze auf den Begriff der Erwartungs-Erwartungen bringt.
Sie nutzt den Erwartungsbegriff, da er soziologisch trennscharf, theorieneutral und gut ope-
rationalisierbar ist und entwirft in Anschluss an Plessner damit eine Theorie struktureller
Komplexitat. ,Die konsensuelle sozialtheoretische Grundannahme besteht darin, die Kom-
plexitat der Beziehung zwischen den involvierten Entitdten konstitutiv fir Sozialitat aufzu-
fassen.” (Lindemann 2009: 164) Soziologisch interessant wird es, wenn Interaktionen einen
Komplexitatsgrad aufweisen, der durch Erwartungs-Erwartungen auf beiden Seiten der in-
teragierenden Entitaten strukturiert ist. Dabei tGiberlasst die Theorie struktureller Komplexitat

es prinzipiell der Empirie, wer zum Kreis der sozialen Akteure zahilt.

Aus einer konstruktivistischen Perspektive lieRe sich nun argumentieren, dass es weniger
darauf ankommt, ob beide interagierenden Entitdten diese Erwartungen tatsachlich formu-
lieren, sondern vielmehr darauf, dass die handlungsleitende Orientierung einer Erwartungs-
Erwartung (bzw. die handlungswirksame Durchsetzung einer Situationsdefinition) fur die so-
ziale Interaktion aufrechterhalten werden kann. Auch in der soziologischen Handlungstheo-
rie gilt die Zuschreibungsperspektive mittlerweile als komplementar zum subjektiven Sinn
(Schulz-Schaeffer 2009). Die Mensch-Roboter Interaktion kann aus der Zuschreibungsper-
spektive folglich als vereinseitigte soziale Interaktion gefasst werden. Die Interaktion unter
der Bedingung raumlich-zeitlicher Koprasenz, wie sie in MRI-Experimenten vorgesehen ist,

eignet sich dabei in besonderem Mafe, um das Problem des Fremdverstehens3! anzuge-

31 In der phanomenologischen Lesart von Handlungen ist der Handelnde selbst letzte Instanz, die entschei-
den kann, ob etwas eine vorentworfene Handlung war oder nicht. Gleichzeitig werden in der Lebenswelt
des Alltags Entscheidungen dartiber, ob jemand gehandelt hat, auf der Basis des gesellschaftlichen Wis-
sensvorrats getroffen (Schulz-Schaeffer 2008: 211). Das wird ein grof3es Thema sein, wenn Roboter als
handlungsfahig anerkannt werden sollten und in die Gesellschaft integriert werden. Verschiedene Auspra-
gungen des gesellschaftlichen Wissensvorrates im kulturellen Vergleich kénnen hier zu sehr unterschied-
lichen Losungen fuhren, vgl. die Diskussion zum Autonomie-Sicherheits-Paradoxon bei Matzusaki und Lin-
demann (2015).
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hen (vgl. Schulz-Schaeffer 2008: 214), worum es sich bei Anthropomorphisierungen als Ra-
tionalisierung beobachtbaren Verhaltens im Prinzip handelt.

Schitz und Luckmann formulieren die giinstigen Bedingungen fiir Fremdverstehen in der
Situation rdumlich-zeitlicher Koprasenz in den Strukturen der Lebenswelt folgendermal3en:
»In der Begegnung ist mir das Bewul3tseinsleben des anderen durch ein Maximum an Symp-
tomfulle zuganglich. Da er mir leiblich gegenubersteht, kann ich die Vorgange in seinem
Bewul3tsein nicht nur durch das, was er mir vorsatzlich mitteilt, erfassen, sondern auch noch
durch Beobachtung und Auslegung seiner Bewegung, seines Gesichtsausdrucks, seiner

Gesten, des Rhythmus und der Intonation seiner Rede usw.” (Schitz/ Luckmann 1979: 95)

Anthropomorphe Zuschreibungen implizieren nun — mit variabler Starke bzw. Differenziert-
heit — eben jene Bewusstseinszustande. Hier wird auch die herausragende Bedeutung der
Verkdrperung im Vergleich etwa zur Interaktion mit Softwareagenten deutlich. In der Inter-
aktion mit einem Roboter, der bspw. durch einen sensorischen Apparat seine Umwelt wahr-
nehmen und durch entsprechende Programme differenziert darauf reagieren kann, werden
in der naturlichen Einstellung der Alltagswelt Zuschreibungen moglich, die aus einer Projek-
tion der Reziprozitat der Perspektiven auf das Robotersystem resultieren. Dies kann durch
anthropomorphes Design beim Roboter verstarkt werden, denn Augen bzw. augenahnliche
Konstruktionen beférdern bspw. die Erwartung, dass der Roboter seine Umwelt visuell wahr-
nimmt. Potenziert wird das durch die Nutzung des akustischen Kommunikationskanales
(vgl. Meads (1934/2013) Bemerkungen zur vokalen Geste), insbesondere in Form von Spra-

che in Verbindung mit gestenbasierter Kommunikation.

Als letzter soziologischer Anschluss soll nun noch auf das erweiterte Modell der Frame Se-
lektion (MdFS) von Hartmut Esser verwiesen werden (Esser 2006). Dieses lasst sich insbe-
sondere mit der Frage nach der Handlungswirksamkeit von Zuschreibungen verknupfen.
Daruber hinaus kann es die kognitiven Prozesse und situationale Einflisse gut modellieren.
Als zentrale Stellschrauben geht es Esser um die Definition der Situation (Frame), welche
die Handlungsentscheidung beeinflusst (1. Selektion) und den Modus der Informationsver-
arbeitung (2. Selektion: automatisch-spontan/AS-Modus oder reflektiert-kalkulierend/ RC-
Modus). Im Falle der Anthropomorphisierung von Robotern geht es also um die Entschei-
dung: Schreibe ich einem Roboter menschliche bzw. menschenahnliche Charakteristika zu
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(Frame i) oder nicht (Frame j)?

Beide Selektionen laufen keineswegs bewusst ab, sondern sind Modellierungen, welche die
Funktion erfillen sollen, Handeln zu erklaren und zu prognostizieren. Essers Theorieauffas-
sung nach sollen Theorien eben kein mdglichst genaues Abbild der Realitat sein, sondern
in erster Linie ihren Zweck erflillen —und das ist Erklarung und Prognose. Wenn sie das tun,
sind sie sogar umso besser, je einfacher und sparsamer sie mit theoretischen Konzepten
umgehen. Dieser Ansatz wird auch als Instrumentalismus bezeichnet, weil Theorien hier als
mehr oder weniger brauchbare Instrumente zur Erklarung bestimmter Aspekte der Realitat
herangezogen werden — und nie der ganzen Realitat (Esser 1999: 51f). Die Frame-Selektion
wird als Wahl zwischen den beiden alternativen Frames i und j modelliert, welche als zent-
raler Groé3e vom Match abhangen, also der Passung der jeweiligen Situationsdefinition (vgl.
Tabelle 2). Diese Passung setzt sich zusammen aus der Zuganglichkeit des Frames (also
die Zuganglichkeit anthropomorpher Reprasentationen wie Epley et al. (2007) das beschrei-
ben), dem Vorhandensein entsprechender signifikanter Symbole in der Situation (anthropo-
morphen Cues, bspw. durch anthropomorphes Design beim Roboter) und der Abwesenheit
von Stérungen. Der Match wird mit dem Erwartungsnutzen des jeweiligen Frames multipli-
ziert, einem subjektiven Mal3, das in diesem Falle den Vorzug einer anthropomorphen Zu-
schreibung in der konkreten Situation fasst (bspw. der Vorzug, der aus einer effektiven Aus-

einandersetzung mit der Umwelt resultiert, vgl. Effektanzmotiv).
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Tabelle 2: Die beiden Selektionen im Modell der Frame Selektion (MdFS), eigene Darstellung nach
Esser 2006, S. 149f

Legende:

- EU: expected utility (Erwartungsnutzen)

- m: Match (erwartete Passung der Situationsdefinition; a: Zuganglichkeit des Fra-

mes; e: Vorhandensein entsprechender signifikanter Symbole in der Situation; u:

Abwesenheit von Stérungen)

- as: automatisch-spontaner Modus der Informationsverarbeitung

- rc: rational-kalkulierender Modus der Informationsverarbeitung

- s: Salienz der Rahmung (Grad der Unempfindlichkeit der Modell-Selektion)

- p: Wahrscheinlichkeit durch rationales kalkulieren die ,richtige* Situationsdefinition

herauszufinden

- C: Kosten der Reflexion

U: subjektiver Nutzen/Bewertung des jeweiligen Frames

Ein weiteres Mal3 ist die Salienz, welche den Grad der Unempfindlichkeit der Frameselek-

tion gegenuber Alternativen beschreibt. Sie flief3t auch in die zweite Selektion, die Selektion

des Modus der Informationsverarbeitung, mit ein. Hier wird modelliert, ob ein Prozessieren

im AS- oder im RC-Modus angemessen ist. Reflektiertes Prozessieren ist immer mit gewis-
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sen Kosten verbunden, die vom Gesamterwartungsnutzen abgezogen werden mussen. Ab-
gesehen von diesen Kosten entscheidet sich die Wahl des reflektierten Modus durch die
Nutzenwerte der jeweiligen Alternativframes, in Abhéngigkeit von der Wahrscheinlichkeit,
dass durch rationales Kalkulieren die ,richtige” Situationsdefinition gefunden wird. Die Re-
flexionsbedingung lasst sich damit umformulieren als Differenz der Bewertungen der jewei-
ligen Frames. Diese muss groR3er sein, als die Reflexionskosten im Verhaltnis zur Erfolgs-
wahrscheinlichkeit der Reflexion. (Da der Frame i der aktuelle Frame ist, wird dieser mit der

Salienz multipliziert, die ja ein Mal} fur die Passung des aktuellen Frames ist.)

Die Ungleichung zeigt, dass Situationen, in denen die Reflexionskosten besonders hoch
sind, wahrscheinlich im AS-Modus verarbeitet werden. Ebenso werden Situationen mit guter

Passung, also gro3er Salienz, nicht in den RC-Modus Ubergehen.

Esser berlcksichtigt nun auch Emotionen in seinem MdFS, indem er die Vermittlung zwi-
schen Reizen, welche durch das sensorische System aufgenommen und verarbeitet wer-
den, und der entsprechenden Reaktion durch das motorische System stark vereinfachend
durch die Interaktion dreier Systeme modelliert (vgl. Abbildung 2). Das Verarbeitungssystem
(intentionaler Pfad) ist fur die Verarbeitung komplexer Situationen zustandig und bietet
durch die serielle Informationsverarbeitung nur eine begrenzte Kapazitat an. Hier entsteht
Bewusstsein, hier werden Plane und Intentionen gebildet und rationale Entscheidungen ge-
fallt (RC-Modus). Die anderen beiden Systeme (kognitiver und emotionaler Pfad) gehdéren
zum automatisch-spontanen Modus der Informationsverarbeitung. Hier finden sich verschie-
dene fertige Reaktionsprogramme, die Erregungen, Bewertungen und spontane Reaktionen
auf bestimmte Stimuli auslésen. Im kognitiven System sind kognitive Reprasentationen fir
typische Situationen mit typischen Problemlésungen abgespeichert. Beide Systeme bieten
schnell abrufbare Problemlésungen, die dafur aber dann stark standardisiert sind und nicht
immer optimal passen. Alle Systeme werden gleichzeitig vom sensorischen System infor-
miert und kdnnen unabh&ngig voneinander auf das motorische System Einfluss nehmen;
die Verarbeitung dauert jedoch unterschiedlich lange. (Bsp.: Ein kindahnlich gestalteter Ro-
boter 16st vielleicht zun&chst durch die starken visuellen Cues des Kindchenschemas eine

direkte emotionale Reaktion aus, die dann mit gespeicherten Gedachtnisinhalten eine be-
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stimmte, umsorgende Verhaltensweise befordert. Diese Reaktionen kdnnen bei der Aktivie-

rung des Verarbeitungssystems jedoch als unangemessen empfunden und negiert werden.)
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Abbildung 2: Reiz und Reaktion zwischen Emotion, Kognition und Bewusstsein, eigene Darstellung
nach Esser 2006, S. 156

Essers Modell der Frame Selektion kann eine ganze Reihe von Befunden in der Anthropo-
morphisierungsforschung relativ gut erklaren (bspw. die primitive Kategorisierung oder den
Neuigkeitseffekt, aber auch die Bedeutung anthropomorphen Designs und individuelle Dif-
ferenzen in den Anthropomorphisierungstendenzen). Es ist insbesondere auch mit der Drei-
Faktoren-Theorie von Epley et al. (2007) vereinbar, wobei die Auslésung menschenbezo-
genen Wissens als kompetitiver Prozess zwischen dem kognitiven und dem Verarbeitungs-
system modelliert werden kann; die motivationalen Komponenten flieRen beim MdFS Uber
die Nutzenterme der jeweiligen Frames mit ein. Der grol3e Vorzug seines Modells ist das
Konzept des (Mis-)Matches, welches konkrete situationale Cues mit gespeicherten menta-
len Modellen abgleicht. Damit kann der hohen Relevanz des konkreten Interaktionskontex-
tes Rechnung getragen werden. Gerade fur experimentelle MRI-Forschung ist das von be-
sonderer Relevanz, da entsprechende Instruktionen die Aktivierung bestimmter Gedacht-
nisinhalte wahrscheinlicher werden lassen (siehe Rahmenanalyse) und ein krisenexperi-
mentelles Vorgehen, welches Erwartungen systematisch unterlauft, durch einen Mismatch
einen Reflexionsprozess anstofRen kann, der damit die automatisch-spontane Reaktion bes-
ser beobachtbar und zuganglich macht (siehe Krisenexperimente) (Compagna/Marquardt
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2015).

Esser modelliert jedoch nur die Handlungsentscheidung am Ubergang der Logik der Situa-
tion zur Logik der Selektion. Lernprozesse, wie sie das dynamische Anthropomorphismus-
modell von Lemaignan et al. (2014) betont, lassen sich damit schlecht fassen. Sie tauchen
hier lediglich als veranderte kognitive Gedachtnisinhalte im Langzeitgedachtnis auf, welche
bei Passung spontane Reaktionen beftérdern.

Ein integriertes, soziologisch anschlussfahiges Modell der Anthropomorphisierung sollte
diese Dynamik unbedingt beriicksichtigen. Darlber hinaus ware es winschenswert, die
Starke bzw. Differenziertheit der anthropomorphen Zuschreibung und ihre Handlungswirk-
samkeit miteinzubeziehen. Derart konnte die Anthropomorphisierung als Malf3 fur den Grad

an Sozialitat einer Interaktion herangezogen werden.

Abbildung 3 zeigt ein Modell, welches die bislang besprochenen Ansétze zu integrieren ver-
sucht. Im Kern steht die Mensch-Roboter Interaktion als rdumlich-zeitlich koprasente, ver-
korperte Interaktion. Der Roboter wird vom menschlichen Interaktionspartner auf der Basis
seiner Form, seines beobachtbaren Verhaltens und seiner Interaktionsmodalitaten interpre-
tiert. Die Anthropomorphisierung als Zu-schreibung impliziert bestimmte Erwartungen hin-
sichtlich der zugeschriebenen Qualitaten. Durch das beobachtbare Verhalten des Roboters
konnen diese Erwartungen bestatigt oder revidiert werden und auch die anthropomorphe
Zuschreibung kann aufrechterhalten oder eingestellt werden. Darliber hinaus kénnen situa-
tionale Cues eine Anthropomorphisierung beférdern oder abschwachen. Der Zuschreib-un-
gsprozess wird beim menschlichen Interaktionspartner in erster Linie Uber das Wissen ge-
steuert. Im Falle einer anthropomorphen Zuschreibung wird menschenbezogenes Wissen
aktiviert und auf den Roboter tGbertragen. Dieses Wissen kann je nach situationalen Cues
unterschiedlich gut zuganglich sein. Wie die anthropomorphe Zuschreibung prozessiert
wird, entscheidet sich anhand der Passung der situationalen Cues und der im subjektiven
Wissensvorrat abgelegten mentalen Modelle und kann anhand des zuvor beschriebenen

Modell der Frame Selektion modelliert werden.
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Abbildung 3: Modell der Anthropomorphisierung, Quelle: eigene Darstellung

Bei gutem Match erfolgt eine automatisch-spontane Reaktion. Ist der Match nicht ganz so
gut, kénnen zahlreiche andere Faktoren ins Gewicht fallen (bspw. das, was Epley et al.
(2007) als ,,Need for Cognition“ bezeichnen; die Disposition, Spald am reflektierten Denken
zu haben, reduziert die Reflexionskosten; zudem kénnen bei einem imperfekten Match dis-
positionale, entwicklungsbezogene oder kulturelle Einfliisse die Konstellationen der Nutzen-
terme fur die Bewertung der Alternativframes ,Anthropomorphisierung”“ vs. ,keine Anthropo-
morphisierung“ beeinflussen; insbesondere die Effektanzmotivation und die Sozialitdtsmo-
tivation verandern die subjektiven Wertungen einer anthropomorphen Zuschreibung). In der
Interaktion wird durch die Bestatigung oder Enttauschung von Erwartungen Wissen erwor-
ben, welches das mentale Modell des Roboters als menschendhnlich bestatigen, modifizie-
ren oder korrigieren kann. Durch diese Riuickkopplungsschleife Giber den Wissenserwerb er-
halt das Modell eine dynamische Perspektive. Zuletzt sei nun noch auf die Mdglichkeit der
Formulierung von Erwartungs-Erwartungen hinsichtlich des menschlichen Interaktionspart-
ners verwiesen. Diese ist bedingt durch die inhaltliche Ausformulierung der anthropomor-

phen Zuschreibung, aus der die Erwartungen resultieren. Impliziert diese Zuschreibung,
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dass der Roboter als Interaktionspartner ebenfalls Erwartungen an den menschlichen Inter-
aktionspartner formuliert, so kann der Mensch hinsichtlich dieser zugeschriebenen Erwar-
tungen des Roboters wiederum Erwartungen bilden, welche definitionsgemald dann Erwar-

tungs-Erwartungen waren.

Die Starke der Anthropomorphisierung lie3e sich nach inhaltlicher Differenziertheit (bspw.
analog zu Lemaignan et al. 2014 oder Fussell et al. 2008, also welche Art menschlicher
Eigenschaften sind impliziert? Eine alternative Kategorisierung kénnte bspw. nach sensori-
schen, kognitiven, intentionalen, dispositionalen und sozialen Inferenzen differenzieren) und
der Starke des verhaltensbezogenen Einflusses, also der Handlungswirksamkeit der Zu-
schreibung vornehmen. Einen Hinweis auf die Starke der Handlungswirksamkeit der Zu-
schreibung kdnnte eine im AS-Modus prozessierte (also spontane) Anthropomorphisierung
sein, die auch im RC-Modus aufrechterhalten wird. Weitere Hinweise in MRI-Szenarien
kénnten verhaltensbezogene Male, wie etwa die Befolgung von Bitten oder Aufforderungen
des Roboters oder einstellungsbezogene Mal3e, wie die Zustimmung hinsichtlich verschie-
dener menschenahnlicher Charakteristika in Form einer Guttman-Skala oder eines seman-
tischen Differentials sein. Wichtig bei fragebogenbasierten Methoden wére es, den Befrag-
ten eine trifft nicht zu“ Kategorie zur Auswahl zu stellen, damit die Anthropomorphisierung

nicht als forced choice erfolgt.
6 Schluss

Anthropomorphisierung als Zuschreibung menschlicher Eigenschaften — im hier interessie-
renden Falle — auf Roboter wurde im Problemaufriss mit der Frage nach der Mdglichkeit
einer im soziologischen Sinne genuin sozialen Interaktion in Verbindung gebracht. Als doch
recht alltagliches und niederschwelliges Phanomen lasst sich aus einer konstruktivistischen
Perspektive hierfur die Frage nach der Handlungswirksamkeit anthropomorpher Zuschrei-

bungen stellen.

Dieses Paper widmete sich anhand folgender Forschungsfragen dem Phanomen der Anth-

ropomorphisierung:
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Wie wird das Konzept der Anthropomorphisierung theoretisch gefasst?

N

Lassen sich ein gemeinsamer Kern rekonstruieren und verschiedene Perspektiven
integrieren?
3. Welches Anschlusspotential bietet sich fir eine soziologische bzw. sozialtheoreti-

sche Perspektive?

ad 1) Neben einigen ersten interessanten Befunden aus dem Forschungsuberblick, zeichnet
sich der Grof3teil der Anthropomorphismusforschung doch eher durch einen unreflektierten
und undifferenzierten Umgang mit dem Phanomen aus, was den Bedarf an theoretischen
Scharfungen evident werden lasst. Daher wurden zunéchst theoretische Ansatze rezipiert,
die den Anthropomorphisierungsprozess mit verschiedenen inhaltlichen Schwerpunktset-

zungen beschreiben.

Dennetts intentional stance beschreibt eine Grundhaltung, die zur Rationalisierung und
Prognostizierung eines hinreichend komplexen Systems eingenommen werden kann, um
dessen beobachtbares Verhalten anhand geistesbezogener Charakteristika erklarbar zu

machen.

Epley et al. (2007) entwarfen eine Drei-Faktoren-Theorie des Anthropomorphismus, welche
verschiedene dispositionale, situationale, entwicklungsbezogene und kulturelle Einflussva-
riablen auf die drei Faktoren Ausldsung menschenbezogenen Wissens, Effektanzmotivation
und Sozialitdtsmotivation vorschlagen. lhre Theorie fasst insbesondere den kognitiven Pro-
zess des Wissenserwerbs, dessen Aktivierung und Anwendung auf das Objekt der Anthro-
pomorphisierung, welcher durch motivationale Einfliisse gelenkt werden kann. Sie betonen
die Bedeutung des Wissens und seiner situativen Zuganglichkeit. Zudem weisen sie auf
schwachere und starkere Anthropomorphisierungen hin, welche sie anhand der verhaltens-

bezogenen Konsequenzen charakterisieren.

Persson et al. (2000) leisten einen Beitrag zur inhaltlichen Differenzierung dessen, was bei
Anthropomorphisierungen zugeschrieben wird. Sie konzeptualisieren Anthropomorphisie-
rung als Phanomen, das auf verschiedenen Ebenen operiert. Diese reichen von der primiti-
ven Kategorisierung (Bewegtheit, visuelle Erscheinung, Stimmen) tber die primitive Psy-

chologie (Selbsterhaltung, primére Bedirfnisse, Triebe, Wahrnehmung), Alltagspsychologie
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(Beziehung von Wahrnehmungen, Einstellungen, Zielen, Intentionen, Emotionen und Hand-
lungen), Traits bzw. Wesenszlige (Generalisierung bestimmter stabiler Konstellationen in-

nerer Zustande) bis zur Zuschreibung sozialer Rollen (hormative Erwartungsbiindel).

Lemaignan et al. (2014) fokussieren auf die inharente Dynamik des Anthropomorphisie-
rungsprozesses und modellieren anthropomorphe Zuschreibungen Uber die Interaktions-
dauer hinweg anhand eines initialen Anthropomorphisierungskapitals (ICA), dem Neuig-
keitseffekt (novelty effect) und eines stabilisierten Anthropomorphisierungslevels (SLA) Gber
die drei Phasen der Initialisierung, Gewdhnung und Stabilisierung. Dartber hinaus weisen
sie auf die Mdglichkeit von zwischenzeitlichen Anthropomorphisierungsschiben hin, die
durch unerwartetes Verhalten des Roboters entstehen kdnnen.

ad 2) Die Ansatze verfigen Uber einen gemeinsamen Definitionskern, in dem es um die
Zuschreibung menschenahnlicher bzw. menschlicher Eigenschaften auf nicht-menschliche
Entitaten geht und lassen sich daher gut integrieren. Wahrend die Drei-Faktoren-Theorie
die kognitiven Prozesse gut erklaren kann, lasst sich mit Lemaignan et al. (2014) eine dy-
namische Perspektive auf das Phanomen Anthropomorphisierung einnehmen, das sich in-
haltlich auf der Basis von Persson et al. (2000) weiter differenzieren lasst. Anthropomorphi-
sierung kann als Phdnomen zwischen Animismus und sozial wirksamen Zuschreibungen,

aus denen Erwartungs-Erwartungen resultieren, angesiedelt werden.

ad 3) Als soziologische bzw. sozialtheoretische Anschliisse wurde zunachst auf Mead
(1934/2013) und das Konzept der Rolleniibernahme verwiesen. Im Anschluss wurde mit
Gesa Lindemanns Theorie struktureller Komplexitat der gemeinsame Nenner verschiedener
sozialtheoretischer Ansatze auf den Begriff der Erwartungs-Erwartungen gebracht (Linde-
mann 2009). Aus einer konstruktivistischen Zuschreibungsperspektive ist es weniger von
Bedeutung, ob diese Erwartungen tatsachlich auf beiden Seiten der Interagierenden formu-
liert werden, sondern vielmehr, dass sie ihre handlungsorientierende Funktion (auf Seiten
des menschlichen Interaktionspartners) entfalten. Zudem wurde auf die Bedeutung der
raumlich-zeitlich koprasenten, verkérperten Interaktion fir das Problem des Fremdverste-
hens (Schitz/Luckmann 1979), fur das Anthropomorphisierungen eine alltagsweltliche L6-

sung sind, verwiesen.
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AbschlieRend wurde das erweiterte Modell der Frame Selektion von Hartmut Esser auf
Anthropomorphisierungen angewandt. Anhand dieses Modells lassen sich tber das Kon-
zept des Matches die Relevanz der situationalen Cues und ihrer Passung zu gespeicherten
mentalen Modellen verdeutlichen. Au3erdem werden zwei Modi der Informationsverarbei-
tung aufgezeigt, in denen Anthropomorphisierungen prozessiert werden konnen: der auto-
matisch-spontane/AS-Modus und der reflektiert-kalkulierende/RC-Modus der Informations-
verarbeitung. Der sensorische Reiz und die motorische Reaktion werden durch die Aktivie-
rung eines oder mehrerer Pfade (emotional, kognitiv, intentional) mediiert. Anhand dieses
Modells lassen sich zahlreiche Befunde der Anthropomorphismus-forschung gut erklaren.
Auf dieser Basis wurde ein integriertes Anthropomorphismusmodell formuliert, das im Kern
auf dem Modell der Frame Selektion (als Frage nach der Passung situationaler Cues und
mentaler anthropomorpher Modelle) basiert und eine vereinseitigte (soziale) Interaktion zwi-
schen einem Menschen und einem Roboter aus der Zuschreibungsperspektive modelliert.
Im Kern stehen dabei aus Anthropomorphisierungen resultierende Erwartungen, die inter-
aktiv stabilisiert oder enttauscht werden konnen. Der Wissenserwerb aus den Interaktions-
erfahrungen fliel3t in die Stabilisierung oder Modifizierung des mentalen Modells (Frame)
ein. Ist die Anthropomorphisierung inhaltlich derart differenziert, dass sie die Mdglichkeit der
Bildung von Erwartungen auf Seiten des Roboters impliziert, kann der menschliche Interak-
tionspartner Erwartungen hinsichtlich dieser Erwartungen formulieren, wobei es sich um Er-
wartungs-Erwartungen handeln wirde. Die Starke der anthropomorphen Zuschreibung
kann bspw. durch eine inhaltliche Kategorisierung der Art der menschlichen Eigenschaften
erfolgen; es kann auch die Starke des verhaltensbezogenen Einflusses der Anthropomor-

phisierung (also deren Handlungswirksamkeit) herangezogen werden.

Zuguterletzt lasst sich an dieser Stellen nochmals auf das Potential einer fundierten Opera-
tionalisierung von Anthropomorph-isierung fur die Evaluation der Mensch-Roboter Interak-
tion verweisen. Sollte es kinftiger Forschung gelingen, ein adaquates Messinstrument fur
verschiedene Starkegrade anthropomorpher Zuschreibungen (insbesondere auch im Zeit-
verlauf) zu entwickeln, konnten diese als Grad fur die Sozialitat der Interaktion herangezo-

gen werden.
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