NextGen Scientific Review — Annual Perspectives on Next Generation Science — Vol. 2

ISSN 2940-0929

Personliche Haltung zur Nutzung sozialer Robotik bei Studierenden der

Pflege- und Gesundheitswissenschaften

Querschnittsanalyse

Julia Winterlich, Tim Tischendorf, Tom Schaal
Kontakt: Julia Winterlich, Hochschule Mittweida, julia.winterlich@hs-mittweida.de

Zusammenfassung

Angesichts des derzeitigen Fachkriftemangels und der
wachsenden Zahl pflegebediirftiger Menschen ist es not-
wendig, innovative Losungen fiir diese Problematik zu fin-
den. Der Einsatz sozialer Robotik bietet einen Losungsan-
satz, um angemessen auf die steigenden Anforderungen im
Pflegebereich zu reagieren. Trotz des Potenzials von Inno-
vationen und Technologien gibt es immer noch Liicken
zwischen den Bediirfnissen der Nutzenden und den vorge-
schlagenen Losungsansatzen. Aus diesem Grund soll mit-
hilfe einer Online-Befragung untersucht werden, in wel-
chem Arbeitsfeld der Pflege-
Gesundheitswissenschaft den Einsatz sozialer Roboter vor-

sich Studierende und
stellen kénnen, welche Aufgaben ein sozialer Roboter er-
fillen kénnte und welches Erscheinungsbild ihnen dabei
wichtig ist. Dariiber hinaus soll die persoénliche Einstellung
gegeniiber moderner Technik und sozialer Robotik ermit-
telt werden.

Es konnte festgestellt werden, dass Studierende iiberwie-
gend aufgeschlossen gegeniiber technischen Neuentwick-
lungen sind. Beflirchtungen bestanden hinsichtlich der
Einsparung von Pflegepersonal und eines weniger mensch-
lichen Umgangs im Pflegeheim.

Keywords: social robots, acceptance, socially robots.

1 Einfiihrung

Die Zahl der pflegebediirftigen Personen in Deutschland
hat sich von 1999 bis 2019 mehr als verdoppelt. Demnach
sind von vormals 2,02 Millionen nunmehr 4,13 Millionen
Menschen bundesweit im Sinne des Pflegeversicherungsge-
setzes (SGB XI) pflegebediirftig (Radtke R., 2019). Mit
steigendem Alter steigt auch die Wahrscheinlichkeit, pfle-
gebediirftig zu werden (Weidenkamp-Maicher, 2018). Um
mit den genannten Herausforderungen umgehen zu kon-
nen, besteht die Moglichkeit, innovative Alternativen fiir
die Versorgung von stark pflegebediirftigen Menschen zu
implementieren. Eine wichtige Rolle kénnen in diesem Zu-
sammenhang soziale Roboter spielen (Alves-Oliveira P. et
al., 2015).

Roboter fiir den Pflegebereich stellen allerdings keine ein-
heitliche Produktkategorie dar. Vielmehr sind sie in Form,
Funktion und technologischer Komplexitit genauso viel-
faltig wie die Aktivitdten, die sie unterstiitzen sollen. Die
aktuellen Entwicklungen decken die gesamte Bandbreite
pflegerischer Aufgaben ab, angefangen bei einfachen As-
sistenztatigkeiten im h&uslichen Umfeld, bis hin zu hoch-
spezialisierten personenbezogenen Dienstleistungen im
stationdren Bereich (Kehl C., 2018).

Derzeit lassen sich Roboter fiir die Pflege entsprechend
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ihren priméren Einsatzzwecken in die Kategorien Assis-
tenzroboter zur physischen Alltagsunterstiitzung, soziale
Roboter und Mobilitatshilfen einteilen. Bei sozialen Robo-
tern liegt der Fokus nicht auf physischer, sondern auf so-
zial-emotionaler Unterstiitzung. Manipulationsfahigkeiten
fir komplexe Handhabungsaufgaben sind entsprechend
weniger wichtig, stattdessen sind kommunikative und so-
zial-affektive Fertigkeiten essenziell. Hierbei besteht eine
Unterscheidung zwischen Robotern, die selbst als soziale
Interaktionspartner dienen sollen (sozialinteraktive Robo-
ter) und Robotern, die als Interaktionsmedium fungieren
und die soziale Teilhabe fordern (sozialassistive Roboter)
(Kehl C., 2018).

Internationale Studien belegen, dass soziale Roboter ins-
besondere bei dementiell erkrankten Bewohner:innen zur
Verbesserung der Stimmung und Reduktion von Stress
beitragen kénnen (Kachouie R. et al., 2014). Dariiber hin-
aus stellen sie eine Moglichkeit dar, Gefiihle der Einsam-
keit zu verringern (Janowski K. et al., 2018).

Der Hintergrund und die Zielstellung werden im folgenden
Kabpitel vorgestellt. AnschlieBend werden im Kapitel 3 die
Methodik und im Kapitel 4 die Ergebnisse beschrieben.
Abschlieflend erfolgt im Kapitel 5 das Fazit und der Aus-
blick.

2 Hintergrund und Zielstellung

Trotz der genannten Vorteile und der langjahrigen For-
schungs- und Entwicklungszeit haben sich bislang nur we-
nige robotische Systeme im wirklichen Pflegealltag durch-
gesetzt (Kehl C., 2018). Dies liegt vor allem daran, dass
die Partizipation von potenziell Nutzenden, zu spét im
Entwicklungsprozess stattfindet. Werden demnach die Be-
diirfnisse, Angste und Wiinsche der Nutzenden nicht aus-
reichend berticksichtigt, kann dies zu geringerer Akzep-
tanz oder Ablehnung fithren. Im Idealfall sollten konkrete
Bediirfnisse nicht erst in der Anwendung, sondern bereits
in der Entwicklung berticksichtigt und in den Designpro-
zess einbezogen werden (Grunwald A.; 2021).

Bei Personen mit Demenz oder kognitiven Einschrankun-
gen ist hiufig eine externe Bewertung, durch Bezugsper-
sonen oder Pflegepersonal erforderlich, da sie oft nicht
mehr in der Lage sind, Fragen selbst zu beantworten. Da
Pflegekriafte die sozialen Roboter in der Praxis einsetzen,
sollten sie verstarkt in den Gestaltungsprozess einbezogen
werden (Rebitschek F.G. & Wagner G.G., 2020). Auch
zukiinftige Leitungspersonen, insbesondere Pflege- und
Gesundheitswissenschaftler:innen, welche die spatere An-
schaffung legitimeren, spielen aufgrund ihrer Erfahrung
und ihres Hintergrunds eine wichtige Rolle bei der Beur-
teilung der Anforderungen und Machbarkeit von Robotern
in der Pflege.



Um zukiinftige Entscheidungstragende bei der Einfiihrung
von robotischen Systemen zu gewinnen, sollten Pflege-
und Gesundheitswissenschaftler:innen in die Entwicklung
sozialer Roboter einbezogen werden. Es ist daher von
grundlegender Bedeutung, die personliche Haltung gegen-
iiber sozialer Robotik zu erfassen und festzustellen, welche
Aufgaben ein sozialer Roboter erfiillen kénnte und welches
Erscheinungsbild dabei wichtig wére. Dariiber hinaus soll
die personliche Einstellung gegeniiber moderner Technik
und ermittelt werden.

3 Methode

Die Studie wurde in Form einer internetgestiitzten Befra-
gung durchgefithrt. Der Onlinefragebogen wurde mittels
SoSci Survey (Leiner D.J., 2019) realisiert und Studieren-
den der Pflege- und Gesundheitswissenschaft, an der
Westséachsischen Hochschule Zwickau via E-Mailverteiler
zur Verfiigung gestellt. Fiir die Entwicklung des Fragebo-
gens wurden bereits erprobte und validierte Instrumente
auszugsweise genutzt. Da die Literaturrecherche zum in-
ternationalen Forschungsstand kein passendes und voll-
standiges Instrument ergab, wurde ein Fragebogen anhand
der Fachliteratur konzipiert und fir die spezifische Ziel-
gruppe angepasst. Dabei wurde der Bereich der Technik-
akzeptanz mit Teilen der Kurzskala zur Erfassung der
Technikbereitschaft nach Neyer et al. (2012) erfasst
(Neyer F.J. et al., 2012). Die Verhaltensabsicht zur Nut-
zung und Angste hinsichtlich sozialer Robotik wurden auf
Grundlage des Almere-Modells nach Heerink (2010) er-
fragt (Heerink et al., 2010).

Der Fragebogen umfasste insgesamt 13 {iberwiegend ge-
schlossene Fragen. Neben soziodemographischen Fragen
wurden die Technikbereitschaft, Morphologie, das Vorwis-
sen zum Thema soziale Robotik, Angste sowie Tétigkeits-
bereiche fiir den Einsatz von sozialen Robotern erhoben.
Den Abschluss bildete eine allgemeine Frage zur Einstel-
lung der Studierenden gegeniiber sozialer Robotik. Neben
den Zielen wurden auf der Startseite der Umfrage auf die
freiwillige Teilnahme sowie anonymisierte Datenverarbei-
tung verwiesen und von Teilnehmenden die Einverstédnd-
niserklarung zum Datenschutz vor der weiteren Bearbei-
tung eingeholt. Ein umfassendes Datenschutzkonzept

stand weiterfithrend zum Download bereit. Zutreffende
Leitlinien zur Sicherung guter wissenschaftlicher Praxis
wurden beachtet (Deutsche Forschungsgemeinschaft,
2021).

Analog zur geplanten Vorgehensweise wurde auch fir den
Pretest eine Online-Befragung durchgefithrt. Hierfiir
wurde eine digitale Lehrveranstaltung mit Studierenden
aus dem Bereich der Sozialen Arbeit genutzt. Diese Stu-
dierenden stimmten in Alter und ihrer praktischen Erfah-
rung mit einem an die Zielgruppe angrenzenden Teilgebiet
iiberein, wodurch sie sich fiir einen Test des Erhebungsin-
struments eigneten.

Vor der eigentlichen Befragung hatten die Teilnehmenden
die Moglichkeit, das Video "Social Robots Documentary”
des Affective & Cognitive Institute der Hochschule Offen-
burg anzusehen, in dem soziale Roboter in verschiedenen
Szenarien vorgestellt wurden.

Um zukiinftige Mitarbeitende und Nutzende von sozialer
Robotik aus der Pflege in den Funktionsentwicklungspro-
zess einzubeziehen, wurden zunéchst alle immatrikulierten
Studierenden der Gesundheits- und Pflegewissenschaft (N
= 309) der Westséchsischen Hochschule Zwickau aufge-
klart und eingeladen, an der Onlineerhebung teilzuneh-
men. Im néchsten Schritt wurden im April 2023 alle Stu-
dierenden in einer E-Mail iiber Art, Zielstellung und
Datenschutz der Befragung informiert und der Befra-
gungslink weitergeleitet.

Da die Daten mittels des Onlinetools SoSci Survey (Leiner
D.J., 2019) erfasst wurden, fielen klassische Fehlerquellen
der Dateniibertragung weg. Die Daten wurden anschlie-
Bend aus der Erhebungsplattform heruntergeladen und in
das Statistikprogramm SPSS (IBM Version 29) impor-
tiert. Da die Datenerhebung iiber SoSci Survey elektro-
nisch erfolgte, wurde der Codeplan fiir die einzelnen Mess-
werte bereits vor der eigentlichen Erhebung erstellt. Er
wurde im Fragebogen verankert und anschliefend auf
seine Richtigkeit hin berpriift.

Um die interne Konsistenz der einzelnen Skalen zu testen,
wurden Reliabilitdtsanalysen bei Items, die das gleiche
Konstrukt messen, durchgefithrt. Die interne Konsistenz
wurde tiber den Koeffizienten Cronbachs Alpha (Cronbach
L. J., 1951) ermittelt und lag zwischen 0,424 bis 0,725.

Hinsichtlich technischer Neuentwicklungen bin ich sehr neugieng.

Ich finde schnell Gefallen, an technischen Neuentwicklungen.
Ich bin stets daran interessiert, die neuesten technischen Gerate zu
verwenden

Wenn ich die Gelegenheit hatte, wurde ich noch viel haufiger technische
Produkte nutzen, als ich das gegenwartig fue.

Den Umgang mit neuer Technik finde ich schwierig, ich kann das meist
nicht.
Im Umgang mit moderner Technik habe ich oft Angst zu versagen
Far mich stellt der Umgang mit technischen Neuerungen zumeist eine
Uberforderung dar.

Ich habe Angst, technische Neuentwicklungen eher kaputt zu machen, als
das ich sie richtig nutze.

01 2 3 45 6 7 8 9 1011 1213 14 1516 17 18 19 20
Nennung (absolut)
Stimme Gberhaupt nicht zu Stimme eher nicht zu Teills/Tells = Stimme eher zu u Stimme voll und ganz zu

Abbildung 1: Technikbereitschaft der Studierenden.
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Einstellung: Ich denke es ist eine gute |dee, Roboter zu benutzen.

Einstellung: Roboter wirden das Leben interessanter machen.

Einstellung: Hatte ich die Moglichkeit Roboter zu nutzen, wirde ich das
tun.

Angst: Wenn ich einen Roboter benutzen sollte, hatte ich Angst, damit
Fehler zu machen.

Angst Ich finde Roboter beangstigend.

Angst: Ich hatte Angst, etwas kaputt zu machen, wenn ich mit einem
Roboter arbeiten wirde

Angst Ich finde Roboter einschichternd.

0 1

Stimme Oberhaupt nicht zu Stimme eher nicht zu

uTeils/Teils

2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
Nennung (absolut)

= Stimme eher zu u Stimme voll und ganz zu

Abbildung 2: Einstellung und Angste gegeniiber Robotik.

Anschliefend wurden die Datenséitze deskriptiv ausgewer-
tet. Die Beschreibung der Ergebnisse erfolgte anhand des
Medians sowie durch Fallzahlen und relative Haufigkeiten.
Die Uberpriifungen der Variablen zum Alter, Morphologie
und Befiirchtungen mithilfe des Shapiro-Wilk-Tests erga-
ben keine Normalverteilung, weshalb statt dem Mittel-
wert, der Median angegeben wurde.

4 Ergebnisse

Der Netto-Stichprobenumfang bestand aus 20 Teilneh-
menden. Weitere 15 Studierende hatten den Fragebogen
vorzeitig abgebrochen.

Mehr als die Halfte der Teilnehmenden waren weiblichen
Geschlechts (14/20). Fiinf Befragte identifizierten sich mit
dem ménnlichen Geschlecht und eine Person machte keine
Angabe. Alle Befragten waren zwischen 18 und 33 Jahren
alt, wobei die meisten Personen (15/20) ein Alter zwischen
19 und 23 Jahren angaben. Der Median der erhobenen
Werte lag bei 21 Jahren. Auf die Frage zum Familienstand
antworteten 17 Personen, wovon 13 Personen angegeben
haben ledig zu sein und drei verheiratet bzw. in einer Part-
nerschaft oder einer eingetragenen Lebenspartnerschaft zu

Soziale Roboter kdnnten:

bei Transportaufgaben helfen (z.B. Wasche transportieren).

bei Serviceaufgaben helfen (z.B. Zimmer reinigen).

sich zur Unterstiitzung bei Therapieangeboten eignen (z.B.
Bewegungstherapie).

sich fiir die kognitive Aktivierung von Bewohner:innen eignen (z.B. bei 10
Minuten Aktivierung).

zur Entlastung der Pflegekréfte beitragen (z.B. beim Umlagern im Bett).

sich zur Unterstiitzung der Kommunikation eignen.

sich fiir die sozial-emotionale Unterstiitzung von Bewohner:innen eignen
(z.B. bei Angst, Aggressionen, Depressivitat).

0

Stimme Uberhaupt nicht zu Stimme eher nicht zu

leben. Von den 20 Befragten waren 16 Personen Studie-
rende des Studienganges Gesundheitsmanagement (Ba-
chelor) oder Gesundheitswissenschaften (Master). Weitere
vier gaben an Pflegemanagement (Bachelor) oder Pflege-
wissenschaften (Master) zu studieren, wobei eine befragte
Person im Feld unter ,Sonstiges® die Anmerkungen
machte, bereits eine Ausbildung zur Altenpflegerin abge-
schlossen zu haben. In Bezug auf die Angabe des Vorwis-
sens zu sozialer Robotik gaben von insgesamt 20 Personen
vier kein Vorwissen an, neun wenig und sieben Befragte
besaflen mittlere Vorkenntnisse.

In Bezug auf die Technikbereitschaft (Abb.1) ist es fiir die
Studierenden nicht zwingend notwendig, jederzeit die
neusten technologischen Entwicklungen zu nutzen bzw.
sich diese anzuschaffen.

Sind diese jedoch vorhanden, existieren wenig bis keine
Angste im Umgang mit der neusten Technik und die be-
fragten Personen sind dieser gegeniiber aufgeschlossen und
neugierig (Abb.2) Genauso ergeben sich bei den Studie-
renden geringe Angste im Zusammenhang mit der Nut-
zung von sozialen Robotern und sie haben eine ambiva-
lente bis positive Einstellung dem gegeniiber.

12 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
Nennung (absolut)

uTeils/Teils  mStimme eherzu  m Stimme voll zu

Abbildung 3: Mogliche Tatigkeitsbereiche sozialer Roboter.
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Im Rahmen der Befragung wurden die Studierenden gebe-
ten, Aussagen zur Morphologie von sozialen Robotern zu
bewerten. Demnach sollten diese weder exakt, wie Men-
schen aussehen (X = 1 (stimme iiberhaupt nicht zu)), noch
eine menschendhnliche Gestalt besitzen (X = 2 (stimme
eher nicht zu)). Den Zustimmungswerten der Studieren-
den zufolge sollten sie tierdhnlich (X = 3,5 (teils/teils bzw.
stimme eher zu)) oder am besten weder menschlich noch
tierisch, sondern abstrakt bzw. dinglich wirken (X = 4
(stimme eher zu)). Dies &dhnelt auch den Aussagen von
Stapels & Eyssel (2021), welche angeben, dass bislang vor
allem tierahnliche soziale Roboter eine positive Resonanz
erfahren (Stapels J.G. & Eyssel F., 2021). Bezugnehmend
auf die Morphologie von sozialen Robotern wurde einmal
geduflert, dass Roboter gemifl ihrem Zweck aussehen soll-
ten. Je mehr der Zweck des Roboters in das Menschliche
reicht, desto mehr sollte der Roboter wie ein Mensch aus-
sehen.

Im Zusammenhang mit Befiirchtungen, welche die Studie-
renden beim Einsatz von sozialer Robotik in der Pflege
sehen, ergaben sich die hoéchsten Zustimmungswerte bei
den Aussagen, dass Personal eingespart wird (X 4
(stimme eher zu)) und dass der Umgang im Pflegheim un-
menschlicher wird (X = 4 (stimme eher zu)). Befiirchtun-
gen bestanden dahingehend, dass die Bewohner:innen
starker durch den Einsatz von Robotern iiberwacht wer-
den (x = 3 (teils/teils)), sich die Einsamkeit der Bewoh-
ner:innen erhéht (X = 2,5 (teils/teils bzw. stimme eher
weniger zu)) und dass Menschen von Robotern physisch
verletzt werden (X = 3 (teils/teils)).

Dariiber hinaus konnten die Studierenden weitere Anmer-
kungen in Bezug auf Befiirchtungen machen. Hierzu
wurde geduflert, dass Roboter keine Gefithle haben und
daher eher ungeeignet im direkten Umgang mit zu Pfle-
genden sind.

Pflege zeichne sich demnach durch Menschlichkeit aus und
nicht durch ,eine perfekte Programmierung®. In diesem
Zusammenhang wurde in einer anderen Anmerkung auf-
gefiihrt, dass Roboter beispielsweise beim Umlagern eines
Menschen im Bett nicht addquat auf unvorhergesehene
Schmerzen der umzulagernden Person reagieren kénnen
und diese somit physisch verletzt werden koénnte. Hinzu
kommen Bedenken, dass soziale Roboter eine Interaktion
zwischen pflegebediirftiger und pflegender Person auf-
grund von Zeit- und Personalmangel ersetzen kénnen. Al-
tere Menschen konnten demnach die Technik als angstein-
floend wahrnehmen und demgegeniiber abgeneigt sein.
Als Generierung eines realen Mehrwertes wird die Trans-
porttatigkeit von sozialen Robotern von beispielsweise
Wésche genannt. Dies konnte zu einer Entlastung der
Pflegekréfte fithren, was wiederum den Pflegebediirftigen
zugutekommen wiirde. Demnach kann laut den Angaben
der Studierenden die soziale Robotik fiir Reinigungs- sowie
Servicetétigkeiten, wie z.B. der KEssensverteilung einge-
setzt werden, um an diesen Stellen personelle Ressourcen
einzusparen. Die hierdurch freigesetzten personellen Res-
sourcen sollten dann an Stellen eingesetzt werden, wo
Kommunikation und emotionaler Austausch mit den Pfle-
gebediirftigen stattfindet. Dies deckt sich auch mit Ergeb-
nissen aus der Studie von Heerink (2010), bei denen die
Ergebnisse besagen, dass Transport- und Serviceroboter
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eine hohere Akzeptanzrate als Begleitroboter/ soziale Ro-
boter erzielen (Heerink et al., 2010). Laut den Studieren-
den sollten sie ebenso eher menschenferne Tétigkeiten, wie
Transportaufgaben erledigen, als Aufgaben die beispiels-
weise die Bewohner:innen sozial-emotional unterstiitzen
(Abb.3).

Am Ende des Fragebogens wurde den Studierenden eine
allgemeine Einschétzungsfrage gestellt, ob soziale Robotik
ihrer Meinung nach eher etwas Gutes oder Schlechtes ist.
Hierbei antworteten 14 von 20 Befragten mit (eher) etwas
Gutes und eine Person mit (eher) etwas Schlechtes. Finf
Befragte antworteten mit ,,weifl nicht, kann ich nicht be-
urteilen®.

5 Fazit und Ausblick

Insgesamt ist die Mehrheit der Studierenden hinsichtlich
technischer Entwicklung neugierig und aufgeschlossen.
Auch in Bezug auf soziale Robotik ist festzustellen, dass
der iiberwiegende Teil der befragten Personen, soziale Ro-
boter positiv bewerten und einen Mehrwert fiir die Pflege
erkennen. Mogliche Anwendungsszenarien sehen Studie-
rende vor allem in pflegefernen Tatigkeiten, wie Trans-
portdiensten. Trotzdem herrscht bei einzelnen Studieren-
den eine ambivalente Meinung zu sozialen Robotern, was
vermuten lasst, dass soziale Robotik bisher noch nicht im
Pflegealltag etabliert ist. Eine solche Implementierung ist
allerdings erst dann moglich, wenn Studierende bereits in
der Ausbildung oder im Studium tber mogliche praxis-
nahe Losungsansétze unterrichtet werden und ihnen die
Moglichkeit gegeben wird, soziale Roboter in der Entwick-
lungsphase mitzugestalten. Dabei kénnen reale Bediirf-
nisse und mogliche Einsatzgebiete von sozialer Robotik be-
trachtet werden und in den Designprozess einbezogen
werden.

Da sich nur eine kleine Stichprobe (n=20) in der Befra-
gung ergeben hat, kann nicht von einer validen Aussage-
kraft gesprochen werden. Des Weiteren kann kritisch be-
trachtet werden, dass sich die Teilnehmenden soziale
Roboter lediglich abstrakt vorstellen konnten und keine
direkte Erfahrung mit ihrer Verwendung gemacht haben.
Durch das Fehlen von realen Erfahrungen mit sozialen Ro-
botern kann es zu Validitatsproblemen kommen (Savela
N. et al., 2018). Dennoch sind Videos eine gute Alternative
zur realen Anwendung und dienen als wichtige Ressource
bei der Vermittlung von Lerninhalten. Daher werden sie
immer haufiger zur Wissensvermittlung eingesetzt (Janson
A. et al., 2019). Um eine starkere Aussagekraft gegeniiber
der Einstellung und moglichen Nutzungsszenarien von so-
zialer Robotik geben zu konnen, sollte eine gréfiere Stich-
probe potenziell Nutzender erfolgen.
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