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Zusammenfassung

Soziale Robotik spielt im derzeitigen Gesundheits- und
Pflegebereich eine wachsende Rolle. Auf Grund der Fach-
kräfteproblematik und dem steigenden Anteil pflegebedürf-
tiger Bewohner:innen stellt sich zunehmend die Frage, ob
soziale Robotik, die Lebensqualität von Bewohner:innen
in stationären Pflegeheimen verbessern und unterstützen
kann. Seit den 2000er Jahren werden soziale Roboter, spe-
ziell für therapeutische Arbeiten bei Menschen mit demen-
tiellen Veränderungen entwickelt und evaluiert. Mit Hilfe
eines narrativen Review soll eine Übersicht über derzeit auf
dem Markt erhältliche soziale, zoomorphe Roboter gegeben
werden.

Keywords: social robotic, socially interactive robot, zoo-
morphic robotic.

1 Einleitung

Auf Grund der fortschreitenden Alterung der Gesellschaft
und der ansteigenden Kosten für pflegerische Versorgung,
dem Fachkräftemangel, sowie dem Rückgang von familiären
Hilfepotentialen wird zunehmend diskutiert, ob assistive
Robotik eine hilfreiche Rolle im derzeitigen Gesundheits-
und Pflegesystem spielen könnte (Schulz et al., 2015). Ro-
boter werden zunehmend auch im Gesundheits- und Pfle-
gebereich Einzug halten, jedoch ist die technische Realisie-
rung in den meisten Fällen noch weit vom Alltagseinsatz
entfernt (Meyer et al., 2020).

Wahl et al. (2021) unterscheidet drei Klassen von roboti-
schen Assistenzsystemen für Menschen mit Unterstützungs-
bedarfen. Der erste Bereich bildet die robotischen Assis-
tenzsysteme zur Unterstützung von Motorik und Mobilität
von zu Pflegenden ab. Hierunter zählen autonome Systeme,
wie Exoskelette die z.B. das Aufstehen aus dem Bett oder
von einem Stuhl, sowie die Bewegung im Raum ermögli-
chen. Der zweite Bereich umfasst Systeme zur Unterstüt-
zung der Selbstpflege im Alltag. Diese Systeme sollen relativ
selbstständig z.B. bei der Körperpflege, beim Lagern und
bei der Nahrungsaufnahme helfen, aber auch Kommunika-
tion ermöglichen, sowie an Medikamente erinnern (Wahl et
al., 2021). Der dritte Bereich bildet robotische Systeme zur
Unterstützung des sozial-emotionalen Erlebens ab (Meyer
et al., 2020). Diese interagieren so mit älteren Menschen,
dass die Interaktion als emotional aktivierend und stimu-
lierend wahrgenommen wird. Sie werden dazu konzipiert
den Gesichtsausdruck, die Körperhaltung und die Gefühl-
slage zu erkennen und passend darauf zu reagieren (Wahl
et al., 2021).

Die folgende Arbeit gibt, auf Grundlage eines narrativen
Reviews, eine Übersicht über derzeit auf dem Markt er-
hältliche und evaluierte, zoomorphe Robotersysteme. Hier-
bei werden die Roboter PARO, JustoCat, NeCoRo, CuDD-

ler, AIBO, MIRo-E und kostengünstige, zoomorphe Robo-
ter hinsichtlich Aussehen, Funktionen und Wirkungsweisen
hin beschrieben.

Zunächst werden im Abschnitt 2, 3, 4, 5, 6 und 7 die be-
kanntesten sozialen Roboter vorgestellt, welche aus Über-
sichtsarbeiten ermittelt wurden. Darauffolgend wird in Ab-
schnitt 8 auf kostengünstige, soziale Roboter, die derzeit
frei auf dem Markt verfügbar sind eingegangen, bevor in
Abschnitt 9 die Arbeit mit einer kurzen Zusammenfassung
beendet wird.

2 Paro

Ab 1993 begann die Forschung und Entwicklung von PARO
(Abbildung 1) (Shibata, 2012). Nach einigen Prototypen
und Studien wurde die achte Generation von PARO von der
Food and Drug Administration als medizinisches Kleingerät
für Biofeedback eingestuft und 2005 auf den Markt in Japan
gebracht (Shibata et al., 2021). In den folgenden Jahren, ab
2008 wurde PARO auch für den Einsatz in Europa und den
USA modifiziert. PARO ähnelt einer Babyrobbe und ist
mit künstlichem Fell, Schnurrhaaren, Temperatursensoren,
Mikrofonen und Haltungssensoren ausgestattet (Shibata et
al., 2021).

Abbildung 1: Paro (Shibata et al., 2021)

PARO kann mit Hilfe seiner fünf Sensoren auf äußere
Reize, wie Licht, Berührungen, Temperatur und Audiosi-
gnale mit verschiedenen Gesten und Emotionen reagieren.
Auf diese Weise soll das Gefühl einer sozialen Verbunden-
heit vermittelt werden, wodurch sich bei Bewohner:innen
Gefühle von Stress und Einsamkeit verringern (McGlynn et
al., 2017; Shibata & Wada, 2011). Das ungewohnte, robbe-
nähnliche Aussehen ermöglicht ihm eine höhere Akzeptanz,
als z.B. Roboter in Katzen- oder Hundegestalt, da älte-
re Bewohner:innen weniger erwartbare Vorstellungen über
sein Verhalten haben (Shibata, 2012).

Laut der systematischen Übersichtsarbeit von Wang et
al. (2022) konnten neun randomisierte, kontrollierte Studi-
en identifiziert werden, welche die Wirkung von PARO auf

65

NextGen Scientific Review - Annual Perspectives on Next Generation Science – Vol. 1 
ISSN 2940-0929



ältere Menschen untersuchen (Jøranson et al., 2015; Jøran-
son et al., 2016; Liang et al., 2017; Moyle et al., 2013; Moyle
et al., 2018; Moyle et al., 2017; Petersen et al., 2017; Ro-
binson et al., 2013; Valentí Soler et al., 2015). Vier dieser
Studien (Jøranson et al., 2015; Moyle et al., 2013; Robin-
son et al., 2013; Valentí Soler et al., 2015) bewerteten die
Lebensqualität der Teilnehmenden vor und nach der In-
tervention, entweder anhand der QoL-AD (Quality of Li-
fe in Alzheimer-Disease) (Logsdon et al., 1999) oder der
QUALID-Skala (The quality of life in late-stage demen-
tia) (Weiner et al., 2000). Das Ergebnis der Metaanaly-
se zeigte, dass die Teilnehmenden der Interventionsgruppe
im Vergleich zu den Kontrollteilnehmenden eine signifikan-
te Verbesserung der Lebensqualität aufwiese (Wang et al.,
2022). Weiterhin wurden Symptome wie Apathie, Depres-
sion, Angst, Unruhe und Hinlauftendenzen als biopsycholo-
gische Zustände betrachtet. Apathie wurde hierbei anhand
der APADEM-NH Skala (Apathy in institutionalized Per-
sons with Dementia) (Agüera-Ortiz et al., 2015) und der
AES (Apathy Evaluation Scale) (Marin et al., 1991) bewer-
tet. Laut Marin et al. (1991) wird Apathie als ein Mangel
an Motivation definiert, welche nicht auf kognitive Beein-
trächtigungen oder emotionalen Stress zurück zu führen ist.
Signifikante Verbesserungen im Bereich der Apathie gab es
in den Testphasen in Phase eins der Studie Valentí Soler et
al. (2015). Depressionen wurden in fünf Studien untersucht.
Hierbei wurden die zwei Skalen GDS (Geriatric Depressions
Scale) (Sheikh & Yesavage, 1986) und CSDD (Cornell Scale
for Depression in Dementia) (Alexopoulos et al., 1988) zur
Bewertung genutzt. In zwei Studien (Jøranson et al., 2015;
Petersen et al., 2017) zeigten sich auch hier signifikante
Verbesserungen bei Depressionssymptomen (Wang et al.,
2022). Ein weiteres Bewertungskriterium war die Kategorie
Angst, welche mit der RAID Rating Skala (Shankar et al.,
1999) gemessen wurde. Dies ist eine spezielle Bewertungs-
skala zur Messung von Angstzuständen bei Menschen mit
Demenz, die in einer Stichprobe von 51 stationären Pati-
ent:innen und 32 Tagesklinikpatient:innen evaluiert wurde
(Shankar et al., 1999). In zwei Studien wurde die Reduk-
tion von Angstsymptomen bei Menschen mit Demenz un-
tersucht (Moyle et al., 2013; Petersen et al., 2017). Wäh-
rend die Studie von Petersen et al. (2017) Verbesserungen
der Angstsymptomatik verzeichnete, wurden in der Studie
von Moyle et al. (2013) keine signifikanten Veränderungen
nachgewiesen.

Weiterhin wurde untersucht, ob PARO Agitation bei
Menschen mit Demenz verringert. Hierbei wurden die Ska-
len Short Agitation Rating Scale- BARS (Swift et al., 2002)
und der Cohen Mansfield Agitation Inventory Short Form-
CMAI-SF (Cohen-Mansfield, 1991) zur Bewertung einge-
setzt. In den Studien von Jøranson et al. (2015), Liang et
al. (2017) und Moyle et al. (2017) zeigten sich signifikan-
te Abnahmen von Unruhezuständen. Bislang gibt es trotz
der relativ langen Entwicklungszeit von PARO nur wenige
Studien auf RCT Basis.

3 JustoCat

Die Entwicklung von JustoCat (Abbildung 2) basiert auf
vielfältigen Forschungsarbeiten von PARO. JustoCat un-
terscheidet sich aber hauptsächlich durch seine Optik und
seine Anschaffungskosten. Die Entwickler:innen gingen da-
von aus, dass eine Katzengestalt in der Erinnerungsarbeit
von Menschen mit Demenz besser genutzt werden kann und

die geringeren Kosten, die Hemmschwelle der Nutzung sen-
ken (Gustafsson et al., 2016). Die Roboterkatze ist dem
Gewicht einer echten Katze nachempfunden, kann katzen-
ähnliche Geräusche, wie Schnurren und Miauen von sich
geben und besitzt im Gegensatz zu PARO ein auswech-
selbares und waschbares Fell, wodurch Hygienevorschriften
eingehalten werden können (Bienek, 2016). Derzeit fehlen
zu JustoCat Studien der Evidenzklasse I.

Abbildung 2: JustoCat (Robyn Robotics AB, Gustafsson et
al. (2016)

In einer Pilotstudie von Gustafsson et al. (2016) wur-
de eine quantitative Einzelfallstudie mit Menschen mit De-
menz im Spätstadium (n = 4) und eine qualitative Inter-
viewstudie mit Angehörigen und professionellen Pflegekräf-
ten (n = 14) durchgeführt. Vor und nach den Interventio-
nen mit JustoCat wurden die Lebensqualität mit Hilfe der
QUALID-Skala (Weiner et al., 2000) und Unruhezustän-
de mit Hilfe der Cohen-Mansfield Skala (Cohen-Mansfield,
1991) gemessen. Die Analyse der Interviews zeigte positive
Auswirkungen im Hinblick auf Stimulationsanregung und
dem Spenden von Trost. Des Weiteren empfanden Angehö-
rige sowie Pflegekräfte JustoCat als nützliches und zuver-
lässiges Gerät für die Beziehungsarbeit zu Menschen mit
Demenz (ebd.) Bei der Entwicklung von JustoCat sollte der
Nutzen für Menschen mit schweren Demenzerkrankungen,
sowie formell und informell Pflegenden im Vordergrund ste-
hen.

4 NeCoRo

Ein weiterer katzenähnlicher Roboter NeCoRo (Abbil-
dung 3) der Firma Omron Corporation, wurde ebenso zur
Verbesserung der Lebensqualität konzipiert. Um größtmög-
liche Ähnlichkeit zu lebendigen Katzen zu erzeugen, besitzt
NeCoRo Acrylfell und wiegt in etwa so viel wie eine ech-
te Katze (Nakashima et al., 2010). Durch taktile Sensoren
im Kopf, am Kinn und am Rücken, kann er Berührungen
von Nutzer:innen erkennen und seinen Kopf in Richtung be-
wegender Objekte führen (Tzafestas, 2016). Mit Hilfe der
acht Aktuatoren, einen für das Augenlid, zwei für den Hals,
vier für die Vorderbeine und einen für den Schwanz, kann
er kleinere Bewegungen ausführen. Hierdurch wird erwar-
tet, dass sich die Roboterkatze wie ein echtes Tier verhält
und grundlegende Verhaltensmuster einer Katze nachahmt
(Shibata & Tanie, 2000). Dies wird auch dadurch verstärkt,
dass er seine Persönlichkeit an Nutzer:innen anpassen kann,
die Stimme erkennt und auf den eigenen Namen hört, wenn
dieser gerufen wird (Tzafestas, 2016).
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Abbildung 3: NeCoRo (Libin & Libin, 2004)

In einer der ersten Studien zu NeCoRo von (Shibata &
Tanie, 2000) sollten 88 weibliche Personen nach kurzer In-
teraktion mit der Roboterkatze, sie hinsichtlich Optik, Hap-
tik und Funktionen bewerten. Die Meinungen gingen hier-
bei zwischen positiven und negativen Empfindungen aus-
einander. Ein Teil der befragten Personen gaben an, dass
die Textur des Fells unangenehm bei Berührungen und der
Körper härter als erwartet war und dass die Lautäußerun-
gen der Katze nicht liebenswert wirkten. Des Weiteren sind
die Motorgeräusche bei Bewegungen negativ aufgefallen.
Gründe für die negativen Bewertungen liegen laut (Shibata
& Tanie, 2000) darin, dass Menschen, Erfahrung im Um-
gang mit realen Katzen haben und es dadurch zu einer kri-
tischeren Auseinandersetzung mit einer Ersatzroboterkatze
kommen kann.

Dies bedeutet, dass Vorwissen oder eigene Lebenserfah-
rungen einen großen Einfluss auf die subjektive Bewertung
haben (Shibata & Tanie, 2000, S. 172). In der qualitativ und
quantitativ angelegten Studie von Nakashima et al. (2010)
wurden Menschen mit Demenz in Kontaktsituationen mit
NeCoRo beobachtet und anschließend formell Pflegende zu
Auswirkungen befragt. Es wurde beobachtet, dass sich Nut-
zer öfter mit der Roboterkatze, als mit einem Alternativge-
genstand beschäftigten. Weiterhin wurde festgestellt, dass
durch den Einsatz von NeCoRo die Kommunikation zwi-
schen Pflegekräften und Nutzer:innen gestärkt wurde (Na-
kashima et al., 2010).

5 CuDDler

CuDDler ist ein sozialer Roboter im Erscheinungsbild ei-
nes Teddybären, der vom Robotic Senses Research Insti-
tute in Singapur entwickelt wurde. Er ist 40 cm groß, ca.
4 kg schwer und kann seinen Hals, seine Augenlider und
seine Arme bewegen. Mit Hilfe eines leisen, bärenähnlichen
Knurrens kann er interagieren (Moyle et al., 2016, S. 146).
Laut Moyle et al. (2016) besitzt CuDDler im Kopf, Bauch
und Rücken Sensoren, um Berührungen durch Nutzer:innen
wahrnehmen zu können. Für die Nutzung von CuDDler
werden zwei Android-Mobiltelefone gebraucht, wobei das
erste im Rücken des Roboterteddybären eingesetzt ist und
das Zweite extern für zusätzliche Steuerung genutzt werden
kann. Das Softwaremodul im Rücken von ermöglicht es, an-
gemessen auf Berührungen und Stimmen zu reagieren. Das
zusätzliche Android-Gerät kann extern verwendet werden,

um Anweisungen an das interne Gerät zu senden (Moy-
le et al., 2016, S. 146). In einer Pilot-Machbarkeitsstudie
Moyle et al. (2016) wurde CuDDler in einem Senioren-
wohnheim, fünf Bewohner:innen mit Demenz vorgestellt.
Sie konnten sich mit CuDDler selbstständig beschäftigen
und interagieren. Die Studie zielte darauf ab, die Wirkung
des Einsatzes von CuDDler, auf die emotionalen Zustän-
de von Menschen mit Demenz zu untersuchen. Fünf Wo-
chen lang konnten sich die Bewohner:innen in 15 Sitzun-
gen mit CuDDler beschäftigen. Dabei wurden die Sitzun-
gen mittels Videoaufzeichnung aufgenommen und emotio-
nale Reaktionen mit der Observed Emotions Ratings Scale
(Lawton et al., 1996) bewertet und anschließend Interviews
mit Nutzer:innen geführt. Die Videoanalyse zeigte, dass die
Teilnehmenden von CuDDler und der Art und Weise wie
er funktionierte und teilweise auch fehlerhaft funktionier-
te, frustriert waren (Moyle et al., 2016, S. 154). Um eine
erfolgreiche Interaktion zwischen Menschen und Robotern
zu erzielen, sollten Roboter so funktionieren, dass sie von
Menschen intuitiv verstanden und genutzt werden können
(Kanda et al., 2008). Die Entwickler:innen von CuDDler
sind davon ausgegangen, dass ein Teddybär Kindheitser-
innerungen hervorrufen könnte. Laut Interviewergebnissen
stellte sich allerdings heraus, dass Bewohner:innen CuDD-
ler als zu spielzeugartig und unangemessen für sich emp-
fanden. Sie konnten den Teddybären nicht für die Nutzung
von älteren Menschen identifizieren. Vier der fünf befrag-
ten Personen äußerten zudem Gefühle der Stigmatisierung
(Moyle et al., 2016, S. 154). Nach Abschluss der Studie stellt
Moyle et al. (2018) weiteren Forschungsbedarf im Bereich
der Entwicklung und Nutzung von Begleitrobotern fest. Aus
diesem Grund besteht die Notwendigkeit die Nutzer:innen
unter Berücksichtigung ihrer Erkrankungsheterogenität, in
die Entwicklung von Design und Funktion mit einzubezie-
hen (Moyle et al., 2016, S. 154).

6 AIBO

AIBO ist ein hundeähnlicher sozialer Roboter der Firma
Sony, dessen letzte Version 2018 herausgebracht wurde (Ab-
bildung 4). Er ist mit einem 64 Bit Quad-Core-Prozessor,
Lautsprechern, vier Mikrofonen, LTE sowie einer Front-
und SLAM-Kamera ausgestattet (“The pilot study of group
robot intervention on pediatric inpatients and their caregi-
vers, using ’new aibo”’, 2022). Hundeähnliche Roboter sind
eines der erfolgreichsten Paradigmen sozialer Roboter, da
dadurch eine Mensch-Hund-Beziehung nachempfunden ist
(Krueger et al., 2021). Laut“The pilot study of group robot
intervention on pediatric inpatients and their caregivers,
using ’new aibo”’ (2022) kann er mit Hilfe künstlicher In-
telligenz Hindernisse erkennen und mit Personen interagie-
ren. Dabei hält er Augenkontakt und versucht über diese
zu kommunizieren. Je öfter AIBO eine Person trifft, um-
so besser kann er sich an diese erinnern und reagiert mit
Bewegungen. Über die Ohren kann er menschliche Worte
verstehen und ist in der Lage, sein Verhalten dahingehend
anzupassen und beispielsweise auf Kommandos hin zu rea-
gieren. Durch Sensoren am Kopf, Kinn und Rücken zeigt er
Freude, wenn er an diesen Stellen gestreichelt oder berührt
wird (“The pilot study of group robot intervention on pe-
diatric inpatients and their caregivers, using ’new aibo”’,
2022).

In der randomisiert kontrollieren Studie von Banks et
al. (2008) wurden 38 Teilnehmende in drei Gruppen un-
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Abbildung 4: AIBO (SONY) ERS-1000 ohne Kunstfell
(links). AIBO mit Kunstfell (rechts) (de Vis-
ser et al., 2022)

terteilt. Die erste Interventionsgruppe bestand aus Bewoh-
ner:innen, die ein Betreuungsangebot mit einem lebenden
Hund erhielten. Die zweite Interventionsgruppe erhielt Be-
treuungsangebote mit AIBO und die Kontrollgruppe keine
tiergestützten Interventionen. Im Vergleich zur Kontroll-
gruppe, die keine tiergestützte Intervention erhielt, zeigten
beide Interventionsgruppen statistisch signifikante Verbes-
serungen hinsichtlich ihrer Einsamkeit (Banks et al., 2008).
Anhand der Lexington Attachment to Pets Scale Johnson
et al. (1992) wurde des Weiteren die emotionale Bindung
von Bewohner:inneb zu AIBO und dem lebenden Hund ge-
messen. Es zeigte sich, dass Bewohner:innen ein hohes Maß
an Bindung sowohl zu dem lebenden Hund, als auch zu AI-
BO nach der Intervention empfanden. Banks et al. (2008)
kommt somit zum Ergebnis, dass Bewohner:innen zu AIBO
eine Bindung aufbauen können und dass sich dadurch die
Einsamkeit von Bewohner:innen reduzieren kann. Fraglich
ist, ob AIBO auch für Menschen mit starker Pflegebedürf-
tigkeit und Immobilität geeignet ist. In einer anderen Stu-
die von Tamura et al. (2004) wurde AIBO mit einem Spiel-
zeughund in mehreren ergotherapeutischen Sitzungen ver-
glichen. Hierbei kam es zum Ergebnis, dass Bewohner:innen
mit beiden Objekten Zeit verbrachten und es zu einer ge-
steigerten Kommunikation mit Mitarbeiter:innen gekom-
men ist. Die Bewohner:innen nahmen AIBO in den Sitzun-
gen als Roboter wahr. Erst nachdem die Mitarbeiter:innen,
dem mechanisch aussehenden AIBO ein Kunstfell überzo-
gen, wurde er als Hund identifiziert (Tamura et al., 2004,
S. 84). de Visser et al. (2022) ging ebenfalls der Frage nach,
ob AIBO mit oder ohne Kunstfell bei Probanden positive,
emotionale Reaktionen auslöst. 29 Teilnehmende konnten
sich über einen kurzen Zeitraum mit beiden Versionen von
AIBO (Abbildung 4) beschäftigen. Durch eine Videoanaly-
se der aufgezeichneten Videos zeigten die Teilnehmer:innen
positivere Gefühle bei AIBO ohne Fell. Sie empfanden die
Interaktion als vertrauenswürdiger, intelligenter, herzlicher
und verbundener (de Visser et al., 2022).

Da die Teilnehmer:innen der Studie im Durchschnitt 20,5
Jahre alt waren, können diese Ergebnisse nicht auf die Po-
pulation älterer, dementer Menschen übertragen werden.
Je nach Kontext und Nutzung können die Wahrnehmung
und Vertrauenswürdigkeit dieser Roboterhunde sehr unter-
schiedlich sein und müssen neu bewertet werden (de Visser
et al., 2022).

7 MIRo-E

MIRo-E ist ein kommerziell erhältlicher, tierähnlicher Ro-
boter der Firma Consequential Robotics (Abbildung 5).
Er wurde als therapeutischer Roboter unter anderem für
den Anwendungsbereich der Begleitrobotik für ältere Men-

schen konzipiert (Ghafurian et al., 2022). Sein Design zielt
nicht darauf ab, menschenähnlich zu wirken. Stattdessen
orientiert sich sein Äußeres an einer zoomorphen Gestalt,
der visuelle und verhaltensbezogene Merkmale von Welpen,
Kätzchen und Kaninchen besitzt. Die Entwickler:innen be-
gründen diese Wahl als Strategie, um Erwartungen an die
sozialen Fähigkeiten des Roboters, wie sie beispielsweise
mit einer Katze in Verbindung gebracht werden, zu mini-
mieren (Collins et al., 2015, S. 2). Das Verhalten von MIRo-
E ist allerdings nicht ausschließlich durch Reaktionen von
Menschen bestimmt. Er kann auch autonom handeln, unab-
hängig davon, wie Menschen mit ihm kommunizieren (Bar-
ber et al., 2020, S. 1412).

Collins et al. (2015) beschreibt, dass MIRo-E´s Körper
akustische, taktile und visuelle Sensoren besitzt, wodurch er
sich im Raum bewegen, seinen Kopf und seine Ohren drehen
kann. Er reagiert zudem auf Geräusche und Bewegungen,
orientiert sich daran und folgt diesen. Seine Stimmung und
Emotion drückt er mit den Farben weiß, rot und grün aus.
Positive Stimmung kann durch leichte Berührungen und
Streicheln ausgelöst werden und negative Stimmung wird
durch grobe Berührungen hervorgerufen. Des Weiteren äu-
ßert er seine Gefühle durch Geräusche und Tonhöhen, die
er von sich gibt (Collins et al., 2015). Barber et al. (2020)
vergleicht in ihrer Studie die Wirkung animistischer Über-
zeugungen und Ebenen der sozialen Interaktion zwischen
dem Therapieansatz mit einem lebenden Hund und MIRo-
E. Die Teilnehmer berichteten von einer Vorliebe und einer
größeren Freude am lebenden Hund. Sie betrachteten den
Hund als lebensechter, sympathischer und intelligenter als
MIRo-E (Barber et al., 2020, S. 1418).

Abbildung 5: MIRo-E Consequential Robotics

Dies geht auch auf die Biophilie-Hypothese von Wilson
(1984) zurück, die besagt, dass der Mensch, aufgrund der
gemeinsamen Evolution, ein angeborenes Interesse zur Na-
tur und zu lebenden Tieren hat (Wilson, 1984). H. L. Brad-
well et al. (2021) untersuchte in nutzerzentrierten, qualita-
tiven Fokusgruppen unter anderem das Design von MIRo-
E. Dabei wurde festgestellt, dass unbekannte Geräte, wel-
che die befragten Personen nicht mit Erfahrungswissen ver-
knüpfen konnten, laut ihren Aussagen besser für Kinder ge-
eignet scheinen. Die befragten Personen äußerten beispiels-
weise: „Beliebt bei kleinen Kindern“, „Ein jüngeres Kind
möchte damit spielen“, „Ein kleiner Junge könnte Miro mö-
gen“ (H. L. Bradwell et al., 2021, S. 6).
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8 Kostengünstige soziale Roboter

Auf Grund der zum Teil hohen Anschaffungskosten ist die
Einführung und Nutzung von sozialen Robotern in Pflege-
situationen mit Hindernissen verbunden (Koh et al., 2021,
S. 2). Die Kosten und die damit verbundene Erschwinglich-
keit können daher den gleichberechtigten Zugang zu so-
zialen Robotern für Menschen mit Demenz erheblich ein-
schränken (Ienca et al., 2016, S. 571). Auf Grund der Kosten
ist zudem eine individuelle Einzelnutzung sozialer Roboter
in Institutionen wie Pflegeheimen nicht vorgesehen, da Be-
wohner:innen sich in der Regel die Roboter teilen, wodurch
wiederum eine Übertragung von Infektionen untereinander
erhöht werden kann (Abbott et al., 2019, S. 20)(H. Brad-
well et al., 2020). Aus diesen genannten Gründen bieten sich
kostengünstige soziale Roboter, beispielsweise Joy-For-All
Haustiere an. H. L. Bradwell et al. (2019) identifizierte meh-
rere im Handel erhältliche kostengünstige und realistisch
gestaltete Robotertiere, darunter Joy-For-All dog, Joy-For-
All cat, Perfect Petzzz dog/cat, (Abbildung 6) Furby und
Hedgedog (H. L. Bradwell et al., 2019).

Abbildung 6: Kostengünstige soziale Robotertiere von links
nach rechts: Joy-For-All Katze, Joy-For-All
Hund, Perfect Petzzz cat, Perfect Petzzz dog
(Koh et al., 2021)

Perfect Petzzz zählen derzeit zu den günstigsten sozia-
len Robotern, die bereits zwischen 15 und 35 US-Dollar
erhältlich sind. Sie sind auf Grund der Funktionen nicht in-
teraktiv (Koh et al., 2021). Ihre Funktion beschränkt sich
auf eine visuelle und auditive Atmung. Je nach früheren
Interessen der Nutzer:innen, können unterschiedliche Desi-
gns zwischen Hunden und Katzen ausgewählt werden. Zu
jedem Perfect Petzzz wird ein Körbchen und eine Bürste
zum Pflegen des Fells geliefert.

Die Joy-For-All Katzen und Hunde von Hasbro sind im
Gegensatz dazu interaktiv und enthalten berührungs- und
lichtaktivierende Sensoren, um selbstständig Reaktionen,
durch Lautäußerungen und Bewegungen, zum Zweck der
Interaktion zu ermöglichen(Koh et al., 2021). H. L. Brad-
well et al. (2019) rekrutierte 17 Bewohner:innen aus einem
ambulant betreuten Wohnen, welche nach freier Interaktion
mit allen oben genannten Robotern an halbstrukturierten
Interviews teilnahmen. Dabei sollten die befragten Perso-
nen ihre Präferenzen und Vorlieben und nötige Eigenschaf-
ten der Roboter angeben. Trotz der fehlenden Program-
mierbarkeit und des wenigen technologischen Fortschritts,
empfanden die befragten Personen die Joy-For-All Tiere
von Hasbro als sehr interaktiv. Interaktivität rief bei den
Teilnehmenden positive Kommentare hervor. Die meiste
Freude zeigte sich, wenn die Robotertiere auf die nutzende
Person zu reagieren schien, anstatt zufällige Bewegungen
zu erzeugen. Die befragten Personen versuchten in diesem
Zusammenhang auch direkt mit dem Robotertier zu intera-
gieren, wie z.B. durch die Forderung des Pfötchen Gebens.
Im Gegensatz dazu wurden die Perfect Petzzz Tiere als
zu wenig interaktiv beschrieben. Bewohner:innen wirkten
zudem frustriert, wenn der Roboterhund nicht auf Befeh-

le, wie das Öffnen der Augen reagierte. Für einige Bewoh-
ner:innen schien der Perfect Petzzz Hund tot zu sein (H. L.
Bradwell et al., 2019). Thunberg et al. (2020) untersuchte
mit Hilfe einer ethnografischen Langzeitstudie, wie ältere
Menschen mit Demenz mit Joy-For-All Cat/Dog interagie-
ren und wie das Personal dies erlebte. Anfangs wurde ein
großes Interesse von einzelnen Bewohner:innen beobachtet,
welches sich später auf die Gruppe ausweitete. Die Roboter-
katzen wurden als „Familienmitglieder“ betrachtet und das
Personal gab an, dass sich durch die Anwesenheit der Robo-
tertiere, die Stimmung in der Gruppe verbesserte. Deutlich
wurde auch ein Erinnerungseffekt. Bewohner:innen, welche
sich früher eher mit Hunden identifizieren, präferierten auch
im Stadium der Demenz eher den Hunderoboter und rea-
gierten auf den Katzenroboter weniger (Thunberg et al.,
2020).

9 Zusammenfassung

Trotz erheblichen Bedarfs an sozialen Unterstützungsange-
boten im Bereich der Betreuung und Aktivierung von Men-
schen mit Pflegebedarfen in stationären Einrichtungen, ist
die Einführung, Nutzung und Evaluation von sozialen Ro-
botern noch nicht ausreichend erforscht. Insgesamt konnten
sechs soziale Roboter und vier verschiedene kostengünstige
Roboter für die Nutzung, in der Betreuung von Menschen
mit Pflegebedarf identifiziert werden. Trotz des hohen For-
schungsbedarfs, liegen zu wenig randomisierte, kontrollierte
Studien vor, um signifikante Aussagen über Effekte zur Le-
bensqualitätssteigerung von Menschen mit Pflegebedarf zu
treffen. Dies liegt unter anderem daran, dass mit der Ein-
führung und Nutzung von sozialen Robotern Hindernisse
verbunden sind. Zum einen werden in der Entwicklung zu
wenig nutzerzentrierte Bedarfe ermittelt und zum anderen
sind die zum Teil hohen Anschaffungskosten von sozialen
Robotern eine Barriere. Um in besonderer Weise auf die
Bedarfe der Nutzer:innen eingehen zu können, sollte in zu-
künftigen Forschungsarbeiten die Zielgruppe verstärkt in
den Fokus genommen werden. Großangelegte randomisier-
te, kontrollierte Studien könnten genauere Angaben über
den Nutzen von zoomorphen, sozialen Robotern im Hin-
blick auf dementielle Veränderungen geben.
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