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Abstract

Die Digitalisierung verändert zunehmend die Lebenswelt und berufliche Praxis – auch in
der Sozialen Arbeit. Im Vergleich zu naturwissenschaftlichen und technischen Disziplinen
besteht hier jedoch ein deutlicher Nachholbedarf. Obwohl die Covid-19-Pandemie der
Sozialen Arbeit einen Digitalisierungsschub verliehen hat, sind digitale Themen bislang
kaum systematisch im Studium verankert. Insbesondere neuere Technologien wie Kün-
stliche Intelligenz, Virtual Reality und soziale Robotik finden nur vereinzelt Eingang in die
Lehre. Studierende werden dadurch nur unzureichend auf die technologische Entwicklung
vorbereitet, zumal viele von ihnen zunächst keinen Zusammenhang zwischen Sozialer
Arbeit und Digitalisierung erkennen.

Um Studierende für diese Themen zu sensibilisieren, sind praxisorientierte Formate beson-
ders geeignet. Workshops und robotikbezogene Projektseminare bieten die Möglichkeit,
auch technikferne Personen für digitale Innovationen zu begeistern. Ein Beispiel hierfür
ist ein Projektseminar an der Katholischen Hochschule Nordrhein-Westfalen, bei dem
Studierende eigene robotische Interaktionsszenarien entwickelten und mit grafischer
Programmierung umsetzten. Ziel solcher Lehrformate ist es, ein Bewusstsein für den
möglichen Einsatz sozialer Roboter in der Sozialen Arbeit zu schaffen und so die Profession
zukunftsfähig zu machen.
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How can I help you?

Gestaltung von Anwendungs- und Interaktionsszenarien

für soziale Roboter in der Sozialen Arbeit

Birte Schiffhauer und Sara Remke

1. Einleitung

Die Digitalisierung verändert Lebenswelt und Professionen, auch im Kontext

Sozialer Arbeit (vgl. Eßer 2020).Während technische und naturwissenschaftliche

Disziplinen seit Jahrzehnten mit und zu digitalen Innovationen arbeiten, haben

die Soziale Arbeit und ihre Organisationen hier Nachholbedarf, auch wenn die

Soziale Arbeit durch das Reagieren auf die gesellschaftlichen Veränderungen, die

die Covid-19-Pandemie begleiteten, einen Digitalisierungsschub erfahren hat

(vgl. López Peláez/Erro-Garcés/Pérez García 2023). Themen der Digitalisierung

sind bisher nicht fest in den Modulhandbüchern des Studiums der Sozialen

Arbeit verankert, sodass Studierende aktuell auf den digitalen Wandel nur un-

zureichend vorbereitet werden (vgl. Mittmann et al. 2023). Es werden jedoch

einzelne Seminare zu unterschiedlichstenThemenmit Bezug zu Digitalisierung,

(Soziale) Medien und technischen Innovationen angeboten.

Insbesondere wird sich in Studium und Praxis schon länger mit dem Ein-

satz von assistiven Technologien in der Sozialen Arbeit auseinandergesetzt (vgl.

Schiffhauer 2020). Neuere Technologien wie VR (Virtuelle Realität) erfahren erst

in den letzten Jahren verstärkt Aufmerksamkeit und der Umgang mit VR und

das Erstellen von eigenen VR-Szenarien wird erst seit kurzem im Studium der

Sozialen Arbeit in Deutschland gelehrt (vgl. Averbeck/Leifeling/Müller 2022;

Schiffhauer/Remke 2023; für internationale Beispiele siehe Trahan/Smith/

Talbot 2019). Seminare bzw. einzelne Seminarstunden zuThemen der sogenann-

ten Künstlichen Intelligenz, insbesondere Large Language Models (generative

Sprachmodelle auf Basis von neuronalen Netzen), waren bis 2023 nur vereinzelt

anzutreffen, dürften aber ab dem Zeitpunkt an dem OpenAI ChatGPT einem

breiten Publikum zugänglich gemacht hat (November 2022) verstärkt angeboten

worden sein. Soziale Roboter als Innovation in der Sozialen Arbeit werden in der

Lehre der Sozialen Arbeit ebenfalls so gut wie nicht thematisiert (als Ausnahme

siehe den Vortrag von Lange et al. 2020). Obwohl soziale Roboter in Bereichen

der Sozialen Arbeit eingesetzt werden und ein verstärkter Einsatz prognostiziert

wird (vgl. Kreis 2021), werden Studierende nur unzureichend auf diese techni-

schen Innovationen vorbereitet. Zudem kommt die Schwierigkeit hinzu, dass

Studierende, die häufig Soziale Arbeit studieren, um Menschen in ihrer Lebens-
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welt bei der Bewältigungdes Alltags zu unterstützen und zu einemgelingenderen

Leben zu befähigen, nicht immer eine Verbindung zwischen Sozialer Arbeit und

sozialer Robotik und Digitalisierung sehen. Ein weiterer Punkt besteht darin,

dass in den bisher angebotenen Seminaren zu Thematiken der Digitalisierung

einGender-Gap besteht und sich dasGeschlechterverhältnis einer Studierenden-

kohorte beiWahlpflicht-Modulen nicht in den Seminaren wieder findet, sondern

überproportional männlich gelesene Studierende die Seminare anwählen (per-

sönliche Beobachtungen). Daraus gestaltet sich das Anliegen, Studierende der

Sozialen Arbeit für soziale Robotik zu begeistern, um sie für eine Zukunft der

Sozialen Arbeit vorzubereiten.

Neben der theoretischen Vermittlung des Wissens sind praktische Work-

shops, bei denen Technik entwickelt und ausprobiert werden kann, besonders

prädestiniert, um technikferne Personen für diese Themen zu begeistern (vgl.

Keller/John 2020). Als eine von mehreren Strategien, um soziale Robotik zu

lehren und das Bewusstsein von Studierenden für neuartige Technologien zu

schärfen, wird auch das Programmieren von Robotern genannt (vgl. Share/Pen-

der 2018). Insbesondere können roboterspezifische Workshops unterstützen,

Personen, die sich wenig für Informatik interessieren, für diese Themen zu

begeistern (vgl. Keller/John 2020). Deswegen wurde im Sommersemester 2022

das erste Projektseminar zum Thema „Soziale Robotik in der Sozialen Arbeit“

an der Katholischen Hochschule Nordrhein-Westfalen (katho) an der Abteilung

Paderborn angeboten. In diesem Projektseminar haben Studierende der So-

zialen Arbeit robotische Interaktionsszenarien für die Soziale Arbeit entworfen

und einen Roboter zum Einsatz in diesen Szenarien vorbereitet (mittels der

graphischen Programmierumgebung im CMS FLOWmanager). Im Folgenden

wird eine kurze Übersicht über dasThema soziale Robotik und insbesondere den

(potenziellen) Einsatz sozialer Roboter in der Sozialen Arbeit gegeben. Danach

wird das didaktische Konzept zum Einbezug der Entwicklung von sozialrobo-

tischen Anwendungsszenarien in der Lehre und der Programmierung dieser

dargelegt und es wird ein Einblick in die studentische Evaluation des Seminars

vorgenommen, bevor ein Fazit den Artikel abschließt.

2. Soziale Roboter in der Gesellschaft, insbesondere

in Bereichen der Sozialen Arbeit

Auchwenn soziale Roboter in Privathaushalten bisher nicht stark verbreitet sind,

so wird ihnen dennoch ein höheres Einsatzpotenzial in Zukunft prognostiziert

(vgl. Korn et al. 2021). Als soziale Roboter werden Roboter verstanden, die mit-

hilfe ihrer Verkörperung (Embodiment) mit Menschen natürlich verbal und non-

verbal interagieren können undMenschen dabei kognitiv und emotional anspre-
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chen (vgl. Breazeal/Dautenhahn/Kanda 2016). Fortschrittliche Roboter werden

durchVerfahrendesMaschinellenLernensunterstützt (sieheDiez2023,zumThe-

maKünstliche IntelligenzundSozialeArbeit).Häufig folgensozialeRoboterdabei

einem anthropomorphen oder einem zoomorphenDesign.Durch ihre anthropo-

morpheGestaltung sindRoboter besonders geeignet,mitMenschen zu interagie-

ren (vgl. Breazeal/Dautenhahn/Kanda 2016). Durch eine zoomorphe Gestaltung

sprechen sie Menschen auf der Ebene einer Mensch-Tier-Beziehung an. Soziale

Roboter kommunizieren und interagieren mit Lebewesen (Menschen oder Tie-

ren), zeigen eine gewisse räumliche Nähe zu ihnen auf, bilden Aspekte von Lebe-

wesen nach (anthropomorphes oder zoomorphes Design) und weisen einen Nut-

zen für Menschen oder Tiere auf (vgl. Bendel 2021).

Aktuell finden soziale Roboter (Ausnahme: Spielzeugroboter) eher in pro-

fessionellen als in privaten Bereichen Anwendung, an Orten, an denen mehrere

Personen mit dem Roboter interagieren können und diese Interaktion zudem

(meist) professionell begleitet wird. Der Fokus sozialer Robotik liegt dabei in

den Bereichen Bildung, Unterhaltung und Unterstützung von älteren Personen

(vgl. Lugrin/Pelachaud/Traum 2022) und mittlerweile auch im therapeutischen

Kontext (vgl. Baisch/Kolling 2021). Zudem wird angenommen, dass soziale Ro-

boter in Zukunft auch zunehmend in psychologischen Interventionen eingesetzt

werden könnten (vgl. Nuñez/Rosenthal von der Pütten 2018). In vielen dieser

Bereiche arbeiten Sozialarbeitende, sodass sich in der Sozialen Arbeit vielfäl-

tige Einsatzmöglichkeiten von sozialen Robotern ergeben (vgl. Siebert 2020).

Sie finden u.a. Anwendung als Gesprächsbegleitung für ältere Menschen, die

einsam sind (vgl. Miehle et al. 2019) und für Menschen mit Demenz (vgl. Robac-

zewski et al. 2020). Kinder mit Autismus-Spektrum-Störungen können durch

soziale Roboter, wie dem anthropomorphen Roboter KASPAR, beim Erlernen

des Deutens von Emotionen und der Interpretation von Gesichtsausdrücken

unterstützt werden (vgl. Wood et al. 2017). Als kommerziell vertriebene Roboter

werden aktuell vermehrt die Roboter NAO, Pepper und PARO eingesetzt. Der

humanoide Roboter NAO (58cm groß) wird u.a. zur Unterstützung von älteren

Menschen verwendet, er soll sie zum Bewegen animieren, bei Rehamaßnahmen

unterstützen und sie unterhalten (vgl. Kreis 2021). Im Bildungsbereich soll er

Kindern oder Jugendlichen beispielsweise beim Erlernen einer Fremdsprache

unterstützen (vgl. Onyeulo/Gandhi 2020). Der zoomorphe Roboter PARO stellt

eine Robbe dar und fühlt sich wie ein Kuscheltier an. PAROwird immer häufiger

in Wohneinrichtungen für ältere Menschen, oft in der Begleitung eines:r Sozial-

arbeitenden eingesetzt, um soziale Interaktionen zu fördern und die Stimmung

der Bewohner:innen zu verbessern (vgl. Hung et al. 2019).

Der humanoide Pepper ist eines der Robotersysteme, die weltweit amweites-

ten entwickelt bzw. verbreitet sind (vgl.Kreis 2021).Er ist 121 cmgroß,hat 20 Frei-

heitsgrade und besteht an der Oberfläche größtenteils aus weißem Plastik. Be-

sonders ist das auf seiner Brust integrierte Tablet, auf dem Text, Bilder und Vide-
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os präsentiert werden können. Er wird u.a. in Museen, Bibliotheken, Hotels und

aufMesseneingesetzt,umbeispielsweisePersonen InformationenzurVerfügung

zu stellen oder denWeg zu zeigen (vgl. Onyeulo/Gandhi 2020).Weitere sozialar-

beiterische Anwendungsgebiete von sozialen Robotern werden erforscht. So un-

tersucht ein Forschungsteam Fachhochschule Nordwestschweiz in dem Projekt

„RoSA –Roboter in der Sozialen Arbeit“ den Einsatz eines Roboters in der ambu-

lanten Suchtberatung1.

Sowohl in der Forschung zu der Akzeptanz von sozialen Robotern als auch zu

den Interventionen von sozialenRobotern zeigen sich ambivalenteErgebnisse.So

ist die Bewertung von sozialen Robotern teils von dem Roboter selbst, der Aufga-

be, der Umgebung und kulturellen, gesellschaftlichen und individuellen Faktoren

abhängig (vgl. Stapels/Eyssel 2021). Dies erschwert es, eindeutige Aussagen über

die Akzeptanz und Wirkung von sozialen Robotern zu tätigen. Einige Nutzende

sind von den aktuellen Robotern enttäuscht, da sie die Erwartungen haben, dass

Roboter mehr „können“müssten. So nutzt der Roboter Pepper seine Hände über-

wiegend zumGestikulieren, anstatt damit Objekte zu greifen und diese imRaum

zu bewegen (vgl. Kreis 2021). Es scheint, als ob sich die Akzeptanz soziale Roboter

jedoch verändern könnte.

Während der Covid-19-Pandemie kam es zu einem Anstieg an Anwen-

dungsszenarien für (soziale) Roboter (vgl. Ghafurian/Ellard/Dautenhahn 2021).

(Selbst-)Isolation, Quarantäne und Kontaktbeschränkungen haben zu einem

verstärkten Empfinden von Einsamkeit geführt und die Soziale Arbeit war be-

sonders gefragt (vgl. Seelmeyer/Schiffhauer/Rademaker 2021). Roboter wurden

beispielsweise eingesetzt, damit Kinder untereinander Kontakt halten konn-

ten (vgl. Scassellati/Valquez 2020). Ghafurian, Ellard und Dautenhahn (2021)

konnten zeigen, dass Personen, deren Alltag sich stärker durch die Maßnahmen

zur Eindämmung der Covid-19-Pandemie verändert hat, positiver gegenüber

Robotern eingestellt waren und auch die Einstellung gegenüber dem Kauf eines

Roboters als sozialer Begleiter sich verbesserte, als jene Personen, die weniger

Einschränkungen im Alltag wahrnahmen. Somit ist zu vermuten, dass sich die

Einstellung gegenüber sozialen Robotern in Zukunft verändern könnte. Um

akzeptiert zu werden, ist es von hoher Relevanz, dass (soziale) Roboter einen

Nutzen für die potenziellen Anwender:innen aufweisen, also in Anwendungs-

szenarien einenMehrwert erbringen, der durch andere Interaktionsmodalitäten

nicht schneller, einfacher oder kostengünstiger erfüllt werden könnte (vgl. Schiff-

hauer et al. 2016). So braucht es für den Roboter Pepper Einsatzszenarien, die

über die Nutzung des Roboters als Tablet hinausgehen, da sich der Fokus beim

Einsatz von Pepper häufig auf sein Tablet konzentriert und der Mehrwert eines

Roboters gegenüber einem kostengünstigeren Tablet nicht immer ersichtlich

1 https://irf.fhnw.ch/entities/project/67699c9a-8ceb-4e38-bbce-663a7d0b9ecf (Abfrage:

05.03.2024).
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wird (vgl. Kreis 2021). Um also einen gefühlten Nutzen zu erzeugen, ist es not-

wendig, Anwendungsszenarien, in denen sich das Potenzial von Robotern zeigt,

zu generieren (vgl. Casey et al. 2016).

Die „Spezifik eines digitalisierten sozialpädagogischen Blicks“ (Cleppien/

Hofmann 2020, S. 72) ist für adressat:innenorientierte Technikentwicklung

notwendig und somit der Theoriediskurs der Sozialen Arbeit im Kontext von

Digitalisierung (vgl. Beranek 2021) ebenso zu führen wie die Anwendung und

insbesondere die Mitentwicklung von Technik (vgl. Schiffhauer 2020). Sozialar-

beitenden kommt folglich eine Schlüsselrolle in der Frage zu, welche (digitalen)

Technologien, somit auch ob/wie und welche Roboter entwickelt und eingesetzt

werden sollten, um Personen zu unterstützen. Dabei sollte die Stimme der Be-

troffenen gehört und diese an der Entscheidungsfindung beteiligt werden (vgl.

Kodate/Donnelly 2023). Dies erfordert, dass Sozialarbeitende selbst um die Vor-

undNachteile der Technologienwissen und somit Chancen und Risiken abwägen

können, aber auch ihr Wissen verständlich an die Adressat:innen weitergeben

können (vgl.Schiffhauer/Remke2023).Für ein tiefes sowie professionsbezogenes

Verständnis von Technologien, welches dazu befähigt, anderen Menschen dieses

Wissen vermitteln zu können, helfen praktische Erfahrungen und einHands-on-

Lernen. Um für die Zukunft gut aufgestellt zu sein, ist es für die Soziale Arbeit

notwendig bisherigeWissenslücken in Bezug auf digitale Technologien zu füllen

(vgl. Kodate/Donnelly 2023) und aus der eigenenDisziplin und Profession heraus

Anwendungslogiken zu beschreiben (vgl. Schiffhauer 2020). Dies kann u.a. im

Rahmen von Lehre geleistet werden. Dabei reicht es nicht aus, Studierenden

nur in den aktuellen Technologien zu unterrichten, denn diese können morgen

schon veraltet sein, sie sollten stets in der kritischen und ethischen Reflexion der

Technologien geschult werden (vgl. Kodate/Donnelly 2023).

Hierbei ist es notwendig zu beachten, dass Roboter und robotische Anwen-

dungsszenarien „als Produkt politischer, technologischer und sozialer Prozesse“

(Bischof 2021, S. 27) begriffen werden sollten und nur im Zusammenhangmit ei-

ner Reflexion dieser Prozesse sollten sozialrobotische Anwendungsszenarien in

bestimmtenBereichen eingesetzt werden. Somit kommt Sozialarbeitenden nicht

nur die Rolle auf der Mikroebene zu, die Adressat:innen in Bezug auf Technolo-

gien zuunterstützen bzw.diese vor einemMissbrauch zu schützen, sondern auch

auf derMakroebene auf die Politik und die Organisationen einzuwirken, die per-

sonenbezogene Dienstleistungen anbieten.

3. Das Seminarkonzept

Durch Sozialarbeitende kann die Expertise der Sozialen Arbeit in Technikent-

wicklung erst implementiert werden. Deshalb lernen an der katho (Abteilung

Paderborn) Studierende der Sozialen Arbeit seit 2022 in Forschungswerkstätten
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sozialrobotische Anwendungsszenarien zum Einsatz eines sozialen Roboters

im Kontext der Sozialen Arbeit zu entwickeln und den Roboter dann selbst-

ständig für die Interaktion in diesen Szenarien zu vorzubereiten. Als Roboter

wurde Pepper gewählt. Dabei ist Pepper als sozialer Roboter als Bildungsma-

terial aufzunehmen, nicht nur als Lehrmedium, sondern auch als „Werkzeug“

(vgl. Alnajjar et al. 2021, S. 73) künftiger Sozialarbeitenden; dieser zweifache

Zugang ist strukturelles Ziel bzw. strukturgebendes Element des Seminarkon-

zepts für bis zu 30 Studierende ohne Vorkenntnisse. Dabei lernen Studierende

„durch aktive Erfahrung ein Verständnis von der Welt und technische Konzepte

zu entwickeln. Roboter sind also Werkzeuge und Lernende arbeiten an ihnen,

um Lernergebnisse zu erzielen“ (ebd.). Im Seminarverlauf lernen die Studie-

renden die wissenschaftlichen Hintergründe zu den Themen Mensch-Roboter-

Interaktion, soziale Robotik und Usability und User Experience (UUX) nach

dem Ansatz der menschzentrierten Gestaltung gemäß der Norm DIN EN ISO

9241–210:2019. Darüber hinaus erwerben sie die praktischen Fähigkeiten, die

Technologie anzuwenden und Anwendungsszenarien der sozialen Robotik für

die Soziale Arbeit praxisnah aufzustellen und umzusetzen. Dabei orientiert sich

das Seminarkonzept an den drei übergeordneten Lernzielen: (1) Studierende

können konzeptionelle Ziele in ein Lasten-Heft überführen und erste Schritte

der Vorbereitung des Roboters angeleitet vornehmen; (2) Studierende können

Bedarfe des Sozialen so vermitteln, dass sie technisch vermittelbar werden und

(3) Studierende können die Anwendungsszenarien durch Beobachtung bei der

Anwendung kritisch reflektieren.

Angelehnt an die Kompetenzorientierung für zukünftiges, professionel-

les Handeln (vgl. Henning 2018) strukturiert sich das Seminar wie folgt: im

Sommersemester findet als Annäherung an dieses komplexe Thema eine Ori-

entierungsphase der Studierenden zu den wissenschaftlichen Hintergründen

der sozialen Robotik und dem voraussetzungsreichen Einsatz im Kontext So-

zialer Arbeit statt. So werden Themen wie Bedeutung der Robotik für soziale

Professionen, Mensch-Roboter-Interaktion (HRI), Anwendungsorientierung,

UUX sowie Reflexion über ethische, rechtliche und soziale Implikationen (EL-

SI) behandelt und professions- und disziplinbezogene Diskursmöglichkeiten

im Sinne kritischen Denkens geboten. Im Wintersemester schließt sich eine

Kreativitäts-Phase des angeleiteten Konzipierens an, in der die Studierenden

kollaborativ das Lastenheft für den Roboter Pepper an den Bedarfen der Sozialen

Arbeit ausgerichtet entwickeln. Es schließt sich die Phase des Entwickelns und

Erlebens an, in der die Studierenden die konzeptionellen Ideen als sozialrobo-

tische Anwendungen auf den Roboter transferieren und testen sowie in ihrer

Wirkung für die Interaktionmit den Adressat:innen reflektieren (Technikfolgen-

abschätzung). Dieser Dreiphasenschritt wird zudem konsequent begleitet von

Orientierung-, Übungs- und Vertiefungsphasen im Themenbereich Beratung

(2022: imKontext von Schulsozialarbeit), in denen die Studierenden sich z.B.mit
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zirkulären Fragetechniken, emotionalen Erleben von und Rollen in der Beratung

auseinandersetzen und so die komplexen Themenblöcke Robotik und Beratung

miteinander verknüpfen. Um dieses transfer- und projektorientierte Lehr-/

Lernkonzept angemessen zu begleiten, sind zwei Professorinnen (im Bereich

Theorien und Konzepte Sozialer Arbeit bzw. Digitalisierung sozialer Lebenswel-

ten und Professionen) und eine Lehrbeauftragte mit ausgewiesener Expertise im

Feld der Schulsozialarbeit (insbesondere Beratung) am Seminarverlauf beteiligt.

Zudemwird das Seminar von zwei studentischen Hilfskräften und dem IT-Team

der Hochschule administrativ-organisatorisch unterstützt.

Dieses Konzept ermöglicht Studierenden auf praktische Weise, ihr theoreti-

schesWissen zu vertiefen und ihrWissen undHandeln zu reflektieren. Sie haben

dieMöglichkeit, demThema soziale Robotik und Soziale Arbeit in ihrer Person in

der ambivalentenWeise zu begegnen, wie es sich auch gesellschaftlich zeigt und

diese„Spannung“ für sich zugreifen.DieseSpannung liegtdarin,dass vonkünfti-

gen SozialarbeitendenMedienkompetenz erwartetwird,da auch derKontaktmit

den Adressat:innen Wissen über Medien und Lebenswelt fordert; gleichwohl die

schnelleWeiterentwicklung von Technologien auch für sie und ihre Institutionen

herausfordernd bleibt und vomEinzelnen einemedienethische sowiemedienkri-

tische Auseinandersetzung voraussetzen. Zudem sollen neue Lehr- und Lernfor-

mate in dem Studium der Sozialen Arbeit realisiert werden, um einerseits den

Studierenden die Technologien zu vermitteln und andererseits die innovativen

Möglichkeiten zur Weiterentwicklung des Studiums zu verwenden (vgl. Hanke

2019, S. 23–44).

4. Die sozialrobotische Anwendung – das Lastenheft umgesetzt

Exemplarischwandten imDurchgang 2022 die Studierenden die Technologie auf

das Feld der Beratung in der Schulsozialarbeit an. Im Sinne forschenden Lernens

und dessen Kennzeichen, wie zum Beispiel eigene Themensuche, selbstständi-

gesArbeiten sowie Fehlerbereitschaft (vgl.Sabla-Dimitrov 2017) konzipiertenund

testeten die Studierenden in Kleingruppen hierzu Anwendungsszenarien zu ei-

nem selbst gewählten Thema der Schulsozialarbeit, wie z.B. Beratungskontakt

beiMobbing,Sexismus/sexualisierteGewalt,Rassismus oder Prüfungsstress und

ordneten das Anwendungsszenario einer Phase im Beratungsverlauf zu. In je-

der Kleingruppe wurde dabei der Roboter Pepper von den Studierenden zur ers-

ten, themenbezogenenKontaktaufnahmevonSchüler:innenzurBeratungausge-

wählt.Dabei verfolgtederEinsatzdesRobotersPepper jeweils dasZiel,derPerson

Hintergrundinformationen zum für sie belastendenThema zu geben sowie sie zu

motivieren, sich einer beratenden Person anzuvertrauen.

Dafür wurde der Roboter Pepper von den Studierenden selbstständig so auf-

gebaut, dass er

56



• aufklärt und bestärkt: Die Studierenden erarbeiteten einen „Checklisten-Dia-

log“, der den Nutzer:innen fachliche Informationen angemessen zur Verfü-

gung stellt und denNutzer:innen einwertschätzendes und stärkendes Gefühl

vermittelt. Um eine hohe Akzeptanz des Roboters durch dieNutzenden zu er-

halten, geschieht dies über ein geplantes Fakten-Gespräch, d.h. der Roboter

wurde auf eine Vielzahl an möglichen Fragen und Frageverläufen vorbereitet

und seine inhaltlichen Antworten und Aussagen mit Gesten passend unter-

stützt.

• TransparenzundSicherheit gibt:Die Studierenden systematisiertenHilfever-

läufe und Kommunikationswege in der Einrichtung, sprich Schule. Der Ro-

boter Pepper weist so auf zuständige Personen hin, stellt diese vor – optio-

nal blendet er dazu ein Vorstellungsvideo der zuständigen Personen ein –und

gibt einen Überblick über Wege der Kontaktaufnahme und ggf. andere insti-

tutionelle Optionen. So soll er den Nutzenden insbesondere ein Gefühl von

Sicherheit vermitteln.

• vernetzt und Hilfe vermittelt: Die Studierenden schufen einen Überblick an

Hilfestrukturen in der Region sowie online. Die Nutzenden können im Ge-

sprächmit demRoboter Pepper auf eineHilfe-Landkarte zugreifen, die ihnen

Kontaktpersonen und Zugangsoptionen aufzeigt. Während der Präsentation

der Karte bleibt Pepper aktiv im Gespräch.

Diese Inhalte wurden in einem Lastenheft zusammengetragen und die Informa-

tionen mit dem Dialog des Roboters verknüpft. Dabei wurden die Ideen bei der

Verknüpfung und dem Transfer immer wieder zurückgebunden an die Inhalte

von Beratung. D. h. durch begleitende Übungen zu Erstgesprächen im jeweili-

gen Themenfeld erhielten die Studierenden die nötige Sensibilität für mögliche

Hemmungen und Ängste der Nutzenden, für offene Fragetechniken, für unter-

stützende Gesten und für die Nutzenden stärkende Gesprächsverläufe, um den

Roboter Pepper empathischmit Interaktionsszenarien zubespielen, sich aber zu-

gleich auch seiner Grenzen für die Beratung bewusst zu werden. Kombiniert mit

dem fachlichenHintergrundwissen zumgewähltenThemenfeld sowie zu sozialer

Robotik, einer Wahlfreiheit der spezifischen Thematik, der Notwendigkeit einer

Technikfolgenabschätzung sowie Diskussionen über Fehlerquellen undmögliche

Lösungen konnten die Studierenden in Teams über forschendes Lernen (vgl. Sab-

la-Dimitrov 2017) sozialrobotische Interaktionsszenarien entwerfen, die als „Eis-

brecher“ in (Hoch-)Schulen fungieren können,umerste emotionale Entlastungen

bei betroffenenNutzenden zu unterstützen und den Zugang zu einer vertrauens-

vollen und professionellen Beratung zu bestärken.
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5. Seminarevaluation

Im Anschluss an das Seminar fand eine schriftliche anonymisierte und freiwilli-

ge Evaluation statt. Aufgrund der geringen Teilnehmendenzahl von sieben Per-

sonen (3w, 4m, Altersdurchschnitt: 22,67 Jahre, min.= 19, max. = 29) gibt die Eva-

luation einen ersten Einblick und findet nur deskriptiv wiedergebend statt. Ne-

ben demografischen Variablen und allgemeinen Abfragen zur Lehre (z.B. Struk-

tur der Lehrveranstaltung) wurde der Erwerb von generellen technischen Kompe-

tenzenundbezüglichdesRoboters (bestehendaus vier Items,α= .86),dasWachsen

desZutrauens in die eigenen technischen Fähigkeiten unddieNeugierde hinsicht-

lich technischer Entwicklungen (bestehend aus drei Items, α= .90), und Einzeli-

tems wie der Wunsch in Zukunft mit Pepper/Robotern zu arbeiten, bisheriger

Kontakt mit Robotern, Spaß am Seminar und Wichtigkeit des Seminars abge-

fragt. Die Abfrage erfolgte auf einer Likert-Skala von eins (stimme gar nicht zu)

bis sieben (stimme völlig zu).Zudemkonnten die Studierenden in freier Textform

Feedback geben.

Um zu testen, ob Studierende Kompetenzen und Zutrauen in ihre (technischen)

Fähigkeiten erworben haben,wurden t-Tests mit einer Stichprobe durchgeführt,

die jeweils den Mittelwert der Skalen „Kompetenzen“ und „Zutrauen“ mit dem

Skalenmittel verglichen.UmfürmehrfacheTestung zukorrigieren,wurdedas Si-

gnifikanzniveau nach Bonferroni (vgl. Tabachnik/Fidell 2013) auf 0.025 angeho-

ben.Es zeigte sich, dass Studierende angaben, durch das Seminar generelle tech-

nischeKompetenzen,Kompetenzen imUmgangmit demRoboterPepperundder

Programmierung erworben zu haben t(6) = 4.63, p = 0.004 und auch Zutrauen in

ihre eigenen Fähigkeiten gewonnen haben t(6) = 3.03, p = 0.023.

Zudem haben Studierende geschrieben, dass ihnen besonders das Arbeiten

an demRoboter Pepper gefallen hat. Insbesondere ist es auch gelungen, den Stu-

dierenden eine Fehlerkultur beizubringen: „[Wir haben uns] auch bei Fehlschlä-

gen mit Pepper nicht unterkriegen lassen, sondern bei anderen um Rat gefragt

oder es weggelacht.Wir durften Fehler machen und konnten daran wachsen, wir

mussten nicht perfekt sein, oder eine perfekte Arbeit hinterlassen.“ (Studentin,

23). Zudem konnte das Seminar – nach Semestern der Distanzlehre – dazu bei-

tragen, dass sich ein Gruppengefühl bei Studierenden entwickelt: „Das Seminar

hat die Gruppe gestärkt. Der Umgang mit Pepper hat Spaß gemacht und der Be-

zug zur Sozialen Arbeit ist klarer geworden. Es ist schön, diese Erfahrung sam-

meln zu können mit der Programmierung, da man so eine Chance nicht jeden

Tag erhält.“ (Studentin, 21). Es muss jedoch auch gesagt werden, dass das Semi-

nar sowohl für die Lehrenden, als auch für die Studierenden aufwendig war, ein

Student (22) fasste dies mit „Viel Lernstoff – wenig Zeit“ zusammen. Auch wenn

die katho,wie diemeistenHochschulen, pandemiebedingt in die technische Aus-

stattung und die Verbesserung des WLANs investiert hat, so war die „[Internet-]

Verbindung zu Pepper […] nicht immer gewährleistet.“ (Student, 29).
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Studierende schätzen insbesondere auch die Interdisziplinarität des Semi-

nars. Zudem gaben sie an, dass die Dozierenden selbst über eine hohe techni-

sche Kompetenz verfügen: „sehr gute Fachkompetenz. (Sowohl Beratung als auch

TechnischesWissen zum Roboter etc.)“ (Student, 29).

6. Fazit

Das Seminar und die Evaluation haben gezeigt, dass ein Projektseminar, in dem

Studierende lernen, robotische Interaktionsszenarien für die Soziale Arbeit zu

entwerfen und den Roboter Pepper mittels des FLOWmanagers zum Einsatz in

diesen Szenarien vorzubereiten, geeignet ist, um technische Kompetenzen allge-

mein und Kompetenzen im Umgang mit Pepper zu erwerben. Zudem stieg das

Zutrauen der Studierenden in ihre eigenen technischen Fähigkeiten und es hat

sich eine Fehlerkultur, wie sie in der neuen Arbeitswelt (StichwortNewWork) pro-

pagiert wird, etabliert, sodass Studierende ermutigt wurden, zu experimentie-

ren, Fehler zumachen und daraus zu lernen. Die Evaluation kann zwar aufgrund

der geringeren Teilnehmendenzahl nur als deskriptiv angesehen werden, jedoch

habendie positivenRückmeldungendazugeführt,dass das Seminar imSommer-

semester 2023 und Wintersemester 2023/2024 mit einigen Änderungen erneut

angeboten wird. So wird im zweiten Durchgang der Lehrinhalt zu technischen

Aspekten vonHRI stark verkürzt, um die Studierenden zeitlich zu entlasten. Da-

für wird ein stärkerer Fokus auf die systematische Vermittlung der Aktivitäten

der menschzentrierten Gestaltung gemäß der NormDIN EN ISO 9241–210:2019,

wie sie vom International Usability and UX Qualification Board vermittelt wird,

gelegt, damit sich die Studierenden in der Selbstlernphase besser strukturieren

können. Darüber hinaus wird das Seminar durch eine wissenschaftliche Begleit-

forschungmit Prä- undPosterhebung begleitet, umevidenzbasierte Aussagen tä-

tigen zu können.

Die vielfältigen durch Digitalisierung vorangetriebenen Veränderungen ent-

falten in der Gesellschaft teils eine positive, als auch eine (teils nicht intendierte)

negativeWirkkraft. Es sind insbesondere die sozialen Professionen, die prädesti-

niert dafür sind, sowohl Chancen als auch Risiken derDigitalisierung abzuwägen

(vgl. Schiffhauer 2019). Somit sind sie in der Verantwortung, den durch innova-

tive Technologien hervorgerufenenWandel zu gestalten, um zu verhindern, dass

sie nur reagieren und durch Veränderungen des digitalenWandels von außen ge-

staltetwerden (vgl.Sagebiel/Pankofer2021; Schiffhauer/Seelmeyer2021).Mitder

Beschreibung einesBest PracticeBeispielswurde aufgezeigt,wie Studierendeder

KatholischenHochschule Nordrhein-Westfalen (katho) anhand von Projektarbeit

auf die aktive Gestaltung desWandels und damit der Profession vorbereitet wer-

den und somit die technologischeWeiterentwicklung der Sozialen Arbeit von an-

gehenden Sozialarbeitenden selbst gestaltet wird.
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