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Kurzfassung: Gerade die Basisarbeit ist z-unehmend betroffen vom Einsatz
von Robotern, z. B. in der Montage von Produkten. Statt diese jedoch als
Bedrohung fur die Verfugbarkeit und Qualitat von Arbeit zu sehen, konnen
sie auch als Chance fur die menschengerechte Gestaltung von mit
Technologien angereicherten Arbeitsplatzen verstanden werden. Dazu
mussten aber drei Voraussetzungen sichergestellt werden: 1) die
Gestaltung der Arbeit von Menschen mit Robotern im Sinne einer
Teamarbeit, 2) eine dynamische Zuteilung von Aufgaben und 3) die
Anpassbarkeit von Robotern durch Beschaftigte. Zu diesen Aspekten
prasentieren wir jeweils drei Handlungsempfehlungen, die in einem
Anwender-/innenschema so aufbereitet werden, dass sie bei der
Gestaltung von Mensch-Roboter-(Basis-)Arbeitsplatzen mit einfachen
Entscheidungsschritten berucksichtig werden konnen. Dadurch sollen
Arbeitsgestalter-/innen, Betriebsrat-/innen und Interessensvertreter-/innen
befahigt werden, fur nachhaltig menschen-gerechte Bedingungen in der
Basisarbeit zu sorgen.

Schlusselworter: Mensch-Roboter-Interaktion (MRI), Teaming,
Arbeitsgestaltung, Partizipation, Aufgabenallokation

Abstract: Basic work in particular is increasingly affected by the use of
robots, e.g., in product assembly. However, instead of seeing them as a
threat to the availability and quality of work, they can be seen as an
opportunity for the humane design of jobs enriched with technologies. This
requires three prerequisites: 1) designing the collaboration of humans and
robots as team work, 2) assigning tasks dynamically, and 3) adaptability of
the robots by employees. For each of these aspects, we present three
recommendations for action, which are prepared in a user scheme in such
a way that they can be taken into account in the design of human-robot
(basic) workplaces with simple decision-making steps. This is intended to
enable work designers, works councils and interest groups to ensure
sustainable, humane conditions in basic work.

Keywords: human-robot interaction (HRI), teaming, work design,
participation, task allocation
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1. Basisarbeit mit Robotern

Basisarbeit, verstanden als eine Gruppe tatigkeitsheterogener Erwerbsarbeit, deren
Gemeinsamkeit in der fehlenden Voraussetzung einer Berufsfachlichkeit liegt
(Bovenschulte et al., 2021), erstreckt sich von produzierender FlieBband-Arbeit Uber
Gebaudereinigung bis hin zu Hilfsarbeiten im Pflegebereich. Der Sektor der
Basisarbeit befindet sich — wie auch andere Bereiche der Arbeitswelt —in einem
Digitalisierungs-Wandel hin zu zunehmender Ubernahme einzelner Arbeits-
Bestandteile durch Technologien (Bovenschulte et al., 2021). Gerade der Einsatz
platzsparender Cobots oder auch sozialer Roboter in direkter Nahe zum Menschen
bietet sich fur Unternehmen an, da er relativ nahtlos in bisher rein manuelle
Arbeitsablaufe integriert und ohne grofRe raumliche Umgestaltung umgesetzt werden
kann (siehe zum Beispiel Noérdinger, 2020). Tatigkeiten aus dem Basisarbeits-
Spektrum lassen sich aufgrund tendenziell geringerer Kompetenzanforderungen und
des haufig hohen Anteils manueller Aktivitat besonders zielfihrend durch Roboter
unterstutzen.

Der Einsatz autonom agierender, physischer Roboter bringt dennoch einen Wandel
mit sich, der auf vielen Ebenen Potenziale, aber auch Risiken fur das Erleben und die
Wirkung von Arbeit darstellt und beinhaltet. Da der Mensch in der Arbeitswelt weiterhin
eine entscheidende Rolle spielt, und Basisarbeitende gesellschaftlich und
wirtschaftlich unverzichtbar sind, liegt es an Arbeitsgestalter-/innen und Interessens-
vertreter-/innen, dazu beizutragen, nicht in eine Abwartsspirale aus vermehrtem
Einsatz zunehmend intelligenter Technologien und dem Verbleib immer unattraktiverer
Resttatigkeiten zu  geraten.  Vielmehr  muissen  Arbeitswissenschaftler-
/innen, -schutzer-/innen und -gestalter-/innen gezielt darauf hinwirken, dass die
Chancen durch Cobots und unterstutzende intelligente Software genutzt werden — auf
eine Art und Weise, die der Arbeitsausfihrung UND dem Menschen zugutekommt.
Dadurch konnen wir Basisarbeit attraktiver, gesunder und menschengerechter
gestalten (siehe auch Bovenschulte et al., 2021). Fur diesen Ansatz geben wir in
diesem Beitrag konkrete Handlungsempfehlungen fur Arbeitsgestalter-/innen und
Arbeitsschutzer-/innen. Die Potenziale neuer Technologien sollen im Sinne einer joint
optimization so genutzt werden, dass nicht nur Unternehmen wirtschaftlich von ihrem
Einsatz profitieren, sondern auch der Mensch durch gestarkte und neu entstehende
Ressourcen an seinem Arbeitsplatz.

Ziel ist es, dass gerade diejenigen Beschaftigten, deren Arbeit eher arm an
Ressourcen wie Autonomie oder Ganzheitlichkeit ist (siehe z. B. Job Characteristics
Model von Hackman & Oldham, 1973), durch den Einsatz von Mensch-Roboter-
Teaming Ressourcen dazu gewinnen und Gesundheit, Individualisierbarkeit und
Beteiligung gefordert werden. Dafur bieten wir konkrete Handlungsempfehlungen zum
Einsatz von Robotern und ein Anwendungs-Schema fir Arbeitsschitzer-/innen
und -gestalter-/innen, welches bei der Umsetzung der Empfehlungen hilft.

1.1 Von Industrierobotern, Cobots und Sozialen Robotern

Um ein Verstandnis dafur zu bekommen, wie Roboter sich auf die
Beschaftigungsverhaltnisse von Basisarbeitenden auswirken kénnen, muss man sich
zunachst ein Bild davon machen, was Roboter sind oder sein konnen. Roboter
allgemein werden von der Internationalen Normungs-Organisation ISO definiert als
"a programmed actuated mechanism with a degree of autonomy to perform
locomotion, manipulation or positioning" (International Standardization Organization
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[1ISO], 2021, zitiert nach International Federation of Robotics [IFR], 2023), mit einer
Spezifikation fur Industrieroboter als automatisch gesteuerte, reprogrammierbare und
fur verschiedene Zwecke einsetzbare Manipulatoren an statischer Position oder in
mobiler Form, bei denen sich mehrere Achen programmieren lassen (ISO, 2021).
Diese Definition bezieht sich explizit auf klassische Industrierobotik, und blendet dabei
den Aspekt der Schnittstelle zu einem moglicherwiese mit dem Roboter
interagierenden Menschen aus (Bartneck & Forlizzi, 2004)

Eine andere Herangehensweise verfolgt die Idee der Cobots, die kleiner und agiler
gestaltet und ohne Einhausung einsetzbar sind, um mit dem Menschen zusammen
arbeiten zu konnen. Colgate et al. (1996) haben diese Idee als Cobot betitelt, eine
Mischung aus dem kollaborativen Element und dem Wort Roboter. Wahrend sein
Durchbruch in den spaten 1990er Jahren an der fehlenden technischen
Umsetzbarkeit, insbesondere an der fehlenden Balance zwischen Sicherheit und
Leistungsfahigkeit, scheiterte (Cusano, 2022), erfreuen sich Cobots heute
zunehmender Beliebtheit in der industriellen Anwendung (IFR, 2022). Sie kdnnen
flexibler, teils auch mobil eingesetzt werden und verfugen haufig Uber Features wie
das Teachen durch Handflhrung oder das Programmieren mit vorgefertigten Apps,
was die Einrichtung und kontinuierliche Veranderungen an den ausgefuhrten
Aufgaben auch durch Nicht-Expert-/innen erleichtert.

Zur etwa gleichen Zeit wie bei den Cobots beginnt die Entwicklung von sozialen
Robotern, kleinen Maschinen zur Begleitung und Unterstitzung von Menschen im
privaten Bereich (Cusano, 2022). Sie werden definiert als (teil-)autonome Roboter, die
mit Menschen interagieren und kommunizieren, indem sie deren Verhaltensnormen
folgen (Bartneck & Forlizzi, 2004). Feil-Seifer und Mataric (2005) unterscheiden drei
Kategorien sozialer Robotik: Assistive Roboter (AR) sind solche, die Menschen -
haufig in physischer Art und Weise — unterstitzen (z. B. Care-O-Bot, Hans & Graf,
2004), sozial interaktive Roboter (SIR) haben den Aufgabenfokus der Interaktion (wie
z. B. Kismet vom MIT), und sozial assistive Roboter (SAR), die den Menschen
spezifisch durch soziale Interaktion unterstitzen, zum Beispiel bei der Rehabilitation
oder beim Lernen (z. B. die Roboter-Robbe Paro). Forschung dazu fokussiert vor allem
auf die Kommunikation mit Menschen und Aspekte der Morphologie bzw. der
wahrgenommenen Asthetik (Hegel et al., 2009; Hegel et al., 2005) und zumeist auf die
Interaktion mit den Endnutzer-/innen. Fir Arbeitsschutz und Arbeitsgestaltung von
mindestens ebenso grofler Bedeutung ist die Interaktion der Roboter mit den
Beschaftigten. Diese stellen eine weitere relevante Nutzendengruppe dar, die die
Besonderheit aufweisen, dass die Nutzung nicht immer selbstgewahlt und aus
intrinsischer Motivation oder Interesse heraus erfolgt, sondern aus der dienstlichen
Notwendigkeit heraus.

1.2 Einsatz sozialer Roboter in der Basisarbeit

Soziale Roboter sind in ihrer Gestaltung auf ihre Interaktionspartner ausgerichtet,
werden aber haufig von Personal in sozialen Berufen bedient, gesteuert und
eingesetzt, beispielsweise in der Pflege (siehe auch Ausfihrungen zu Pflegerobotern
in Bendel, 2018) oder im Bildungsbereich. Viele der Arbeiten dort sind als Basisarbeit
zu klassifizieren, oder als vergleichbare geringqualifizierte Tatigkeiten mit einem
hohen Anteil physischer Arbeit, die ortsfest ausgefuhrt wird (Bovenschulte et al., 2021).
Ein Einsatz sozialer Roboter in der Pflegehilfe kann zum Beispiel darin bestehen, dass
diese bei den Mahlzeiten in einem Pflegebereich bei der Verteilung von Speisen und
Getranken assistieren oder diese ganz uUbernehmen. Fragen, die dabei entstehen,
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sind, inwieweit und wie stark sie dabei auch soziale Elemente der Tatigkeit
ubernehmen, wer uber ihren Einsatz bestimmt, wie mit Fehlern und Storungen
umgegangen wird und ob die Perspektive eher darin liegt, Personal zu ersetzen oder
zu unterstutzen und fur andere Tatigkeitsanteile Zeit zu schaffen. Bei der Gestaltung
sozialer Roboter werden solche Fragen haufig nicht mitgedacht (Tausch et al., 2020).

1.3 Einsatz von Cobots in der Basisarbeit

Industrieroboter und Cobots kommen in Deutschland vor allem in der Automobil-
und Autoteile-Branche sowie in der Metall- und Maschinenbaubranche zum Einsatz,
zumeist fur Handhabungs-, Schwei3- und Montageaufgaben (IFR, 2022). Cobots
machen einen zunehmenden, wenn auch weiterhin kleinen Anteil der in der Industrie
eingesetzten Robotik aus. In 2021 nahm der Einsatz kollaborativer Roboter um 50 %
im Vergleich zum Vorjahr zu, auf nun 39.000 Gerate (IFR, 2022). Gemal} Prognosen
konnen Cobot-Systeme fur etwa 100 Millionen Montage- und Logistik-Prozesse in
Unternehmen eingesetzt werden, fur die die klassische industrielle Robotik nicht
geeignet war (Bloss, 2016). Das bedeutet, dass Cobots zunehmend in Arbeitsbereiche
vordringen werden, die historisch oder aktuell noch von Menschen, haufig speziell von
Basisarbeitenden, besetzt werden. In der Industrie sind Basisarbeitsplatze vor allem
solche, die viel physische Tatigkeiten beinhalten, an denen die Arbeit bereits
fragmentiert und daher problemlos aufteilbar ist (z. B. FlielRbandarbeit) und die von
einfachen manuellen Operationen und standardisierten Vorgangen gepragt sind.

2. Forderungen nachhaltig humaner Gestaltung von Mensch-Roboter-
Basisarbeit

Gerade solche Arbeitsplatze wie die zuvor geschilderten sind haufig ressourcenarm
und darauf ausgelegt, in kurzer Zeit erlern- und ausfuihrbar und damit auch mit neuem
und wechselndem Personal besetzbar zu sein. Dahinter steht haufig die |dee, dass
Menschen, genauso wie Roboter, eine Produktions- oder Dienstleistungsressource
sind, die optimal ausgeschopft und bei Bedarf ersetzt wird. Die aktuelle
Arbeitsmarktsituation in Deutschland, sowie der durch Globalisierung bestimmte
Wettbewerbsdruck, stellen eine solche Sichtweise jedoch zunehmend in Frage. Um
uberhaupt noch neues Personal zu finden, das dann auch noch motiviert ist, die Arbeit
auf einem hohen Qualitatsniveau auszufihren, mussen teils grol3e Anstrengungen
unternommen werden — viel Okonomischer erscheint es doch, Personal mit
Erfahrungen und guten Leistungen Personal zu halten und durch
QualifizierungsmaRnahmen weiterzubilden, um nicht nur den Mangel an
Basisarbeitenden, sondern perspektivisch auch den an Facharbeitenden, mit den
eigenen Ressourcen anzugehen.

Grundlegendes Ziel ist es, Basisarbeit so zu transformieren, dass sie nachhaltig
nicht nur ausfuhrbar und schadigungsfrei, sondern auch belastungsoptimiert und
sogar individuell férderlich ist (siehe Kriterien menschengerechter Arbeit nach Hacker
& Richter, 1980). Dafur ist die systematische Betrachtung und Gestaltung von Mensch-
Roboter-Zusammenarbeit aus der Perspektive der Menschzentrierung (auch
Humanzentrierung) wesentlich.

Diese Perspektive sieht den Menschen als zentralen Rollentrager innerhalb
komplexer soziotechnischer Systeme (Huchler, 2015). Anders als inhaltlich fokussierte
Theorien wie das Job-Demands-Resources-Modell (Bakker & Demerouti, 2007) stellt
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die Menschzentrierung eher einen viel referenzierten, aber wenig klar definierten und
ausdifferenzierten (Huchler, 2015) Blickwinkel auf Arbeit dar. Die Offenheit dieser
Perspektive macht sie jedoch kombinierbar mit konzeptionellen Ansatzen wie der
Soziotechnik (Emery, 1993). In einer menschzentrierten Gestaltung eines
soziotechnischen Systems werden die Dimensionen der Technik, der Menschen und
die sie verbindende Arbeitsorganisation gemeinsam optimiert (Appelbaum, 1997), und
zwar orientiert am Menschen als zentralem Anker und Ausgangspunkt der Gestaltung.
Dabei helfen konnen klassische Modelle wie die Kriterien menschengerechter Arbeit
(Hacker, 2005), das Job-Demands-Resources-Modell (Demerouti et al., 2001) und die
SMART-Kriterien der Arbeitsgestaltung (Klonek & Parker, 2021b).

Diese Modellannahmen um Ressourcen und Wirkweisen von Arbeitsgestaltung auf
den Menschen konnen, ubertragen auf die Gestaltung von Mensch-Roboter-
Interaktion und erganzt um spezifische neue Modelle und empirische Forschung, dazu
beitragen, menschengerechte Basisarbeit mit Robotern zu schaffen.

Die folgenden von uns formulierten Forderungen zur Gestaltung von Basisarbeit mit
Robotern sind die aus unseren Forschungsinteressen und auf Basis des Stands der
empirischen Forschung wesentlichen, aber sicherlich nicht hinreichenden,
Ansatzpunkte hierfur.. Gleichzeitig existieren bereits einige, mehr oder weniger
spezifische, Handlungsempfehlungen fur die Gestaltung von Mensch-Software-
Interaktion (siehe z. B. Interaktionsprinzipien in DIN Deutsches Institut fur Normung
e.V., 2010) oder Mensch-Roboter-Interaktion (z. B. Wischniewski et al., 2019,
Wilkinson et al., 2021), die ubertragbar und anwendbar sind. Unsere hier gemachten
Empfehlungen verstehen sich als Erganzung und Konkretisierung und stellen insofern
eine subjektive, aber empirisch und konzeptionell begrindete, Zusammenstellung von
Aspekten dar, die gleichzeitig in Zukunft von weiteren Forschenden um deren zentrale
Erkenntnisse erganzt werden sollte.

Zur Sicherung von Nachwuchs und zur nachhaltigen Gesunderhaltung und
Forderung von Arbeitsfahigkeit in der Basisarbeit missen vor allem drei zentrale
Bereiche menschengerecht gestaltet werden: die sozialen und
Interaktionsbeziehungen zwischen Menschen und Robotern, die Organisation von
Arbeit und insbesondere der Verteilung von Aufgaben auf menschliche und technische
Akteure und die nutzendenzentrierte Gestaltung der eingesetzten Roboter. Diese
Bereiche mussen so gestaltet sein, dass sie Adaptierbarkeit und Beteilung von Seiten
der Beschaftigten zulassen, die so das technische System und die Organisation ihren
Bedurfnissen und auch ihren Erfahrungen entsprechend anpassen kénnen.

Wir fordern daher fur eine nachhaltig menschengerechte Basisarbeit mit
Robotern...

1. Menschliche Arbeit mit robotischen Interaktionspartnern muss als Teamarbeit

konzeptualisiert werden,

2. Die Zuteilung der Aufgaben auf die Interaktionspartner muss dynamisch und
partizipativ umgesetzt werden.

3. Basisarbeitende brauchen Moglichkeiten, Roboter an ihre eigenen Bedurfnisse
anzupassen.

Gleichwohl diese Forderungen und die zugehorigen Handlungsempfehlungen fur
die Gestaltung der Zusammenarbeit mit Cobots und sozialen Robotern prinzipiell
Gultigkeit haben sollten, sind vor allem die Empfehlungen mit einem spezifischen Blick
auf die Basisarbeit entworfen worden. Sie adressieren dort typische
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Herausforderungen wie soziale Isolation durch Ersetzen einzelner Beschaftigter durch
Roboter oder geringe Kompetenzen fir die eigenstandige Entscheidungsfindung, und
finden besonders ,barrierearme® Wege zur Umsetzung, die mit mdglichst geringen
Kosten und Aufwand einher gehen, um sie umsetzbar zu machen auch in
Arbeitsbereichen, in die traditionell nicht viel Geld fur Mitarbeitendenbindung investiert
wird. Gleichzeitig sind unsere Empfehlungen vor allem dort relevant, wo Roboter
besonders ,unkompliziert” und mit geringerem Aufwand zum Einsatz kommen kdnnen
oder einen besonders hohen Return on Investment versprechen, was haufig
Basisarbeit betrifft.

3. Handlungsempfehlungen und Anwender-/innenschema zur Gestaltung von
Mensch-Roboter-Teaming

Diese drei zentralen Veranderungen werden in den folgenden drei Unterkapiteln
beschrieben und jeweils von drei theoretisch und empirisch gestutzten
Handlungsempfehlungen begleitet, zu denen wir Forschungsergebnisse und
vielversprechende Ideen fur die zukunftige Umsetzung schildern. Um die Umsetzung
unserer  Forderungen praktisch zu unterstitzen, haben wir ein
Anwender-/innenschema entwickelt, das (1) Arbeitsgestalter-/innen dabei helfen soll,
Roboter angemessen in bestehende Arbeitssysteme einzufihren oder deren Einsatz
menschengerecht  umzugestalten, (2) Betriebsrat-/innen und  weiteren
Interessensvertreter-/innen aufzeigen soll, bei welchen Punkten und an welchen
Entscheidungen sie sich beteiligen und die Perspektive der Beschaftigten einbringen
sollten, und (3) Arbeitswissenschaftler-/innen hilft, Forschungsperspektiven zu
entwickeln und konkret relevante Gestaltungsaspekte zur Untersuchung zu
identifizieren.

Aufbauend auf der Argumentation zu den insgesamt neun Handlungsempfehlungen
enthalt das Schema wichtige Entscheidungs-Knotenpunkte und Empfehlungen zu
Entscheidungen und Aspekten, die im Prozess der Gestaltung von Mensch-Roboter-
Teaming Berucksichtigung finden sollten. Diese gehen teilweise Uber die
Handlungsempfehlungen hinaus. Das grafisch visualisierte Anwender-/innenschema
zu den drei Forderungen findet sich jeweils vor der Ausdifferenzierung der zugehdrigen
Handlungsempfehlungen und wird in Kapitel 4 anhand eines Beispiels verdeutlicht.

3.1 Eine Team-Perspektive einnehmen

Die Idee der Mensch-Roboter-Interaktion an sich ist keine neue — schon 2007
definieren sie Goodrich und Schultz (2007) als Untersuchungsfeld fur die Nutzung von
Robotern durch oder zusammen mit Menschen — mit der Voraussetzung der
Kommunikation miteinander. Allerdings geht die ldee, Mensch und Roboter als Team
anzusehen, einen deutlichen Schritt weiter als dass sie nur miteinander interagieren.
Wie Castro et al. (2021) differenzieren, stellt Interaktion eine Oberkategorie dar,
innerhalb derer der Bereich der Kollaboration die gemeinsame Arbeit mit jemandem
an etwas charakterisiert (Grosz, 1996). Kollaboration wiederum ist ein wichtiger
Bestandteil von Teaming, das generell als die Interaktion zweier oder mehrerer
unabhangiger Individuen (oder Agenten im technischen Kontext) gesehen wird, die
gemeinsam ein Ziel erreichen wollen und dabei ein ,Wir-Gefuhl“ erleben (Kauffeld,
2001). Die Bildung eines Mensch-Roboter-Teams bedingt folglich, dass sich eine
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soziale Entitdt herausbildet (Rix, 2022). Teaming geht damit Uber die reine
Zusammenarbeit hinaus, fuhrt zu Synergieeffekten und zu einer neuen, sozialeren,
partizipativeren und ermachtigenden (im Sinne des Empowerments) Zusammenarbeit.

Dieses neue Verstandnis von Menschen und Robotern als eine Einheit, die jeweils
ihren eigenen Beitrag zu einer Aufgabe leisten, aber das in steter Interaktion, sich
gegenseitig unterstitzend und auch adaptiv aneinander anpassend (Mukherjee et al.,
2022), verandert die sozialen Strukturen eines Arbeitssystems. Gleichwohl es auch
Skeptizismus zur Teaming-Perspektive von Menschen und Technologien gibt und
diese mit vielen Herausforderungen verbunden ist (Natarajan et al., 2023), ist es
unsere Uberzeugung, dass die Schaffung eines neuen, einzigartigen Mensch-Roboter
Teams (im Sinne von bspw. McNeese et al., 2023) ein gelungener Weg ist,
Zusammenarbeit menschengerecht zu gestalten. Aus dieser Sichtweise ergeben sich
drei Handlungsempfehlungen zur Umsetzung von Mensch-Roboter-Teaming (Abb. 1)
fur Systemgestalter-/innen und Arbeitsschitzer-/innen:

ja ja
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nein soziales System
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Abbildung 1: Anwender-/innenschema mit Handlungsempfehlungen zur Umsetzung von Teaming
in Mensch-Roboter-Teams

Figure 1: User scheme with action recommendations for implementing teaming in human-robot
teams

1) Vermeiden Sie Isolation — stellen Sie die soziale Integration sicher und lassen
keinen Menschen mit einem Roboter allein zuriick: Sich vorzustellen, wie ein-/e
Raumpfleger-/in allein auf einer Praxisetage eines Arztehauses zurtickbleibt, mit der
Unterstitzung zweier Roboter, aber ohne weitere Kolleg-/innen oder Gesprachs-
partner-/innen vor, wahrend und nach der Schicht macht deutlich, wie wichtig soziale
Einbindung ist und dass sie nicht durch die Einfuhrung von Robotern verloren gehen
darf. Gerade dann, wenn einzelne Arbeitsplatze durch den Robotereinsatz
automatisiert werden, bleiben mitunter einzelne Beschaftigte zurlck, die nun einen
oder mehrere Roboter an ihrer Seite haben, mit denen sie zusammenarbeiten. Dies
fuhrt zu einer Reihe von Problemen von fehlenden Gesprachen uber eine fehlende
Identifikation mit der eigenen Gruppe bis zur sozialen Isolation. Eine Studie von Savela
et al. (2021) zeigt, dass die Identifikation mit einer Arbeitsgruppe signifikant schlechter
ist in einem Team bestehend aus einem Menschen und vier Robotern, als in einem
Team mit gegensatzlichem Verhaltnis. Es kommt also darauf an, wie das Verhaltnis
von Menschen und Robotern innerhalb eines Teams ist und, so die Vermutung, auch
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darauf, dass einzelne Menschen nicht allein unter Robotern verbleiben. Sollte eine
solche Konstellation durch die Arbeitsprozesse erforderlich werden, muissen
Alternativen zur sozialen Einbindung gefunden werden. Das kann die Einbindung in
ein groleres Team bedeuten und die Rotation an Arbeitsplatzen, sodass die
Beschaftigten Teil eines groReren Mensch-Roboter-Teams sind und soziale
Einbindung besteht, auch wenn phasenweise ausschliel3lich mit Robotern gearbeitet
wird. Denn gleichzeitig zeigt eine Studie von Brohl et al. (2019) zur Akzeptanz der
Kollaboration mit Robotern, dass soziale Implikationen des Einsatzes signifikant mit
der Wahrnehmung der Benutzerfreundlichkeit zusammenhangen (die wiederum
Voraussetzung fur die Nutzungsbereitschaft ist). Soziale Einbindung ist also nicht nur
fur die Beschaftigten eine wichtige Ressource, sondern auch Voraussetzung fur die
Bereitschaft zur Zusammenarbeit mit Robotern.

2) Sprechen Sie von Robotern als Teammitglieder, nicht als Maschinen:
Entsprechend dem SMART-Model der Arbeitsgestaltung (Klonek & Parker, 2021a) ist
einer der zentralen Faktoren menschengerechter (Team-)Arbeit der, dass sie
Beziehungsaspekte unterstitzt (das R steht fur ,encouraging relational features®). Das
sollte jedoch nicht nur fur rein menschliche Teams gelten, sondern gerade mit
Robotern, wo der Aspekt des Beziehungsaufbaus mehr Unterstlitzung von aufien
bedarf. Wichtig ist, dass auch hier ein Gefuhl von Teaming entsteht, das dabei hilft,
gegenseitiges Vertrauen aufzubauen und gegenseitige Unterstitzung zu fordern. Hier
steht die Forschung noch am Anfang, hat jedoch eine ganze Reihe von Faktoren
identifiziert, die wahrscheinlich relevant sind (You & Robert, 2017). Auf Seiten der
Charakteristika des Roboters zahlen dazu Aspekte wie dessen wahrgenommene
Persodnlichkeit. Hier hilft eine einfache Malinahme, das Bild des Roboters und damit
die Gestaltung der Kollaboration zu pragen: die Nutzung von Metaphern fur den
Roboter, die ihn als Verblndeten oder Teampartner beschreiben. Die Forschung zeigt,
dass das Framen eines Roboters als Mitglied der Gruppe zu einer positiveren
Bewertung und starker kooperativem Verhalten fuhrt (Haring et al., 2014) — gleichzeitig
zeigt die Literatur speziell zu sprachlichen Metaphern, dass Begriffe wie Verbundeter
oder Partner dazu ermutigen, mit einem Roboter zu kollaborieren (Kuhn et al., 2020).

3) Nutzen Sie Roboter zur individuellen Unterstiitzung ihrer Teampartner, basierend
auf Nutzer-/innenprofilen: Ein Team zu sein bedeutet auch, sich gegenseitig zu
unterstutzen, die Schwachen der anderen auszugleichen und gezielt Starken zu
nutzen und zu férdern. Hierfir kdnnen die sich rapide entwickelnden technischen
Fahigkeiten von Robotern durch Sensorik und intelligente Datenverarbeitung genutzt
werden. Durch ein besseres Verstandnis der Nutzenden kann der Roboter sich diesen
entsprechend ihrer Merkmale und Praferenzen in seinem Verhalten anpassen, was zu
erhohter Zufriedenheit und Akzeptanz fuhrt und letztlich entscheidend ist fur eine
naturliche und alltagliche Interaktion von Mensch und Roboter (Rossi et al., 2017). Mit
sogenannten Nutzerprofilen, basierend auf physischen, kognitiven oder sozialen
Aspekten (Rossi et al., 2017), kann den Voraussetzungen und Bedurfnissen der
Beschaftigten Rechnung getragen werden, ohne dass diese bei jeder Nutzung manuell
Einstellungen vornehmen und Einstellungswinsche reflektieren mussen. Eine
automatische, mit einem Profil verknlpfte Anpassung ist gerade dann nutzlich, wenn
mehrere Beschaftigte gleichzeitig oder nacheinander den oder die gleichen Roboter
nutzen, wie es in den meisten Arbeitskontexten der Fall sein wird. Diese
Nutzer-/innenprofile kbnnen dann beispielsweise ein bestimmtes Bewegungstempo
beinhalten, eine Hohe flr das Anreichen von Gegenstanden, die der eigenen
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KorpergroRe entspricht, oder die Moglichkeit flr detailliertere Einstellungen bei
erfahrenen Roboternutzer-/innen.

3.2 Arbeitsorganisation dynamisch denken

Mit der Idee von Teaming einher geht die Notwendigkeit, Aufgabenallokation, also
die Verteilung von Tatigkeiten auf Menschen und Roboter (Older et al., 1997) und
damit die Zusammenarbeit von Menschen und Automatisierung, adaptierbar zu
gestalten (Calhoun, 2022). Das bedeutet, dass, genau wie in menschlichen Teams,
auch in Mensch-Roboter-Teams die Aufgaben nicht immer vorab geplant und
unveranderlich einem der Akteure zugeordnet sein mussen, sondern die Verteilung
nach Situation und persdnlichen Bedurfnissen dynamisch und in der Arbeitssituation
verhandelbar sein sollte. Diese flexibilisierte Form der Arbeitsorganisation gelingt
durch die Integration des Menschen in den Zuteilungsprozess (Tausch et al., 2022),
die zwingend flr menschengerechte Arbeit ist. Folgende Handlungsempfehlungen
(Abb. 2) ergeben sich:
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Abbildung 2: Anwender-/innenschema mit Handlungsempfehlungen zur Umsetzung von Dynamik
in Mensch-Roboter-Teams

Figure 2: User scheme with action recommendations for implementing dynamics in human-
robot teams

4) Schaffen Sie Raum fiir eigene Entscheidungen zum ,wer-macht-was* innerhalb
eines klar gesteckten Rahmens: Pacaux-Lemoine et al. (2017) beschrieben ein
Paradigma der verteilten Planung von Produktion, bei dem der Fokus auf mehr
Autonomie und adaptiven Kapazitaten eines System liegt, und bottom-up-Verhalten
statt einer reinen top-down-Steuerung erlaubt. Diesen Ansatz verfolgen auch Tausch
und Kolleg-/innen (siehe z. B. Tausch & Kluge, 2023) mit ihrer Idee der ad hoc-
Aufgabenallokation. Hier geht es speziell darum, dass den Beschéftigten Einfluss
zugebilligt wird, indem sie an der Aufgabenzuteilung partizipieren kdénnen. Die
Umsetzung muss nicht immer in Form voller Entscheidungsfreiheit sein, auch eine
reine Widerspruchs-Option flr eine technisch oder durch Expert-/innen generierte
Aufgabenverteilung erhéhen bereits die Zufriedenheit mit dem Entscheidungsprozess
und die erlebte Prozesskontrolle, ohne den mentalen Verarbeitungsaufwand zu hoch
werden zu lassen (Tausch et al., 2022). Gleichzeitig erlaubt ein klarer Rahmen fur
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Entscheidungsfreiheit die Bertcksichtigung wirtschaftlicher Notwendigkeiten und den
Ausschluss der Wahl beispielsweise unsicherer, unergonomischer oder ineffizienter
Aufgabenverteilungen.

5) Verwenden Sie moéglichst intuitiv-nutzbare Schnittstellen fiir die Beschéftigten,
um Einfluss auf die Aufgabenzuteilung zu nehmen: Um Einfluss auf die
Aufgabenzuteilung durch Beschaftigte umzusetzen, ist es wichtig, dass der Zugang zu
dieser Moglichkeit einfach und niedrigschwellig ist. Die Umsetzung kann dabei sehr
unterschiedlich aussehen und muss auf die jeweilige Arbeitssituation und den
Menschen angepasst werden: So kann eine Spracheingabe beim Roboter, den man
mit kurzen, standardisierten Sprachbefehlen zum Beispiel zum Ubernehmen einer
Aufgabe auffordern kann, als naturlich erlebt werden und effizienter funktionieren als
z. B. umstandliche Texteingaben (Marge et al., 2022). Andere Moglichkeiten bestehen
in physischen Knopfen, die gedruckt werden kdnnen, wenn eine Aufgabe gewechselt
werden soll, zum Beispiel, weil die Beschaftigten ermiden oder sich einseitig belastet
fuhlen, oder einfache Dashboards am Roboter oder dem Arbeitsplatz, die mit intuitiven
Hinweisen, sogenannten Signifiern, arbeiten. Unabhangig davon ob digital oder
analog, helfen Signifier den Nutzer-/innen, zu kommunizieren, welches Verhalten in
einer Situation, oder eben spezifisch bei der Zuteilung von Aufgaben, angemessen ist
(Norman, 2013). Ubertragen auf die Zusammenarbeit von Mensch und Roboter
bedeutet das, dass die genutzten Schnittstellen den Beschaftigen eindeutig vermitteln
mussen, was passiert, wenn sie sie bedienen — also, dass der Roboter eine Aufgabe
ubernimmt, dass man selbst einen Tatigkeitswechsel mochte, dass man Hilfe bei der
Entscheidung Uber die Zuteilung bendtigt. Das dahinter liegende Prinzip ist das des
human-centered design (HCD), das menschliche Bedurfnisse, Fahigkeiten und
Verhalten als Grundlage fur die Gestaltung von (digitalen) Produkten nimmt (Norman,
2013).

6) Bieten Sie nachvollziehbare Entscheidungshilfen an: Wie Cooley (2000)
berichtet, wurde durch die Einfuhrung aussagekraftiger grafischer Outputs, die die
Entscheidungsfindung in der Fertigung einer britischen Firma unterstitzen, die
Durchlaufzeit von Produkten etwa halbiert und Uberstunden um 75 % reduziert. Die
Auswirkungen guter, menschenzentriert gestalteter Entscheidungsunterstitzungs-
Systeme konnen folglich bedeutsam zu wirtschaftlicherer, aber auch gesunderer
Arbeit beitragen. Dabei sollten sie Entscheidungen durch konkrete Vorschlage
unterstitzen und nicht Gberfordernd gestaltet sein: Stahmann et al. (2023) finden bei
der Untersuchung sogenannter advanced analytics, dass praskriptive Dashboards, die
den Nutzer-/innen Entscheidungs-Empfehlungen auf Basis generierter Vorhersagen
uber den Systemzustand geben, die Frustration verringern, da sie
Entscheidungsalternativen und Konsequenzen besser veranschaulichen als
deskriptive oder pradiktive Anzeigen. Gleichzeitig finden sie, dass die komplexeren
Dashboards, die Uber die Darstellung des Systemzustands hinausgehen, mentale
Anforderungen erhdhen. Hier muissen also Strategien gefunden werden,
Informationen so zu reduzieren oder die Darstellung so zu vereinfachen, dass keine
Uberladung mit Informationen entsteht, die die Entscheidungsfindung behindert.

2.3 Roboter anpassbar gestalten

Um Teaming nicht nur durch ein entsprechendes Framing und eine dem Konzept
angemessene flexible Arbeitsorganisation zu unterstlitzen, kann als dritter
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entscheidender Punkt noch die Gestaltung des Roboters, der mit den Beschaftigten
zusammenarbeitet oder arbeiten soll, in den Blick genommen werden. Dabei ist es
wichtig, den Einsatz von Robotern nutzerzentriert zu gestalten (Pizzagalli et al., 2021)
im Sinne des human-centered design, indem man sich beispielsweise den IKEA-Effekt
(Norton et al., 2011) zu Nutzen macht und die Beschaftigten an der Zusammenstellung
Jhres“ Roboters beteiligt. Ziel ist, dass durch die Einbindung der Beschaftigten in die
Gestaltung des Roboters eine Identifikation mit diesem entsteht, die dazu fuhrt, dass
Teamkohasion erlebt werden kann. Sie beschreibt die Neigung von Teammitgliedern,
soziale Bindungen miteinander einzugehen, sodass die Gruppe zusammenfindet und
bleibt (Casey-Campbell & Martens, 2009) und findet als Konstrukt neue
Aufmerksamkeit im Kontext der Zusammenarbeit mit autonomen Technologien und
Robotern (Lakhmani et al., 2022; Lyons et al., 2021). Hier stellt sich insbesondere die
Frage, wie das Entstehen einer solche Bindung in Mensch-Roboter-Teams gezielt
gefordert werden kann, die sich nicht im gleichen MalRe wie im Teaming zwischen
Menschen natirlich ergibt. Dafur formulieren wir drei Handlungsempfehlungen (Abb.
3), die bei der Beteiligung der Beschaftigten an der Ausgestaltung des Roboters als
Teampartner ansetzen und damit sowohl starkere Identifikation als auch
Empowerment ermoglichen:

Anpassungs-

o

ermitteln

=

Abbildung 3: Anwender-/innenschema mit Handlungsempfehlungen zur Umsetzung von
Individualisierung in Mensch-Roboter-Teams

Figure 3: User scheme with action recommendations for implementing individualization in
human-robot teams

7) Identifizieren Sie Anpassungsmoglichkeiten am Roboter und Methoden dafiir.
Die meisten Cobots und sozialen Roboter sind von ihrer Gestaltung her, zumindest in
Teilen, inharent anpassbar — so ist es vorgesehen, dass bei Cobots verschiedene
Greifer oder andere Tools zur Manipulation angebracht werden kénne, wahrend bei
sozialen Robotern beispielsweise die Art der Kommunikation gewahlt werden kann.
Dazu sind Anderungen an der Programmierung jederzeit mdglich. Die Idee der
Gestaltung diverser Roboter ist also eine gewisse Modularitat und Anpassbarkeit
(Liebich, 2022). Diese Modularitat sollte in Mensch-Roboter-Teams daflr genutzt
werden, den Roboter nicht nur perfekt an die Aufgabe, sondern auch auf die Bedarfe
des Teams und der einzelnen Beschaftigten anzupassen. Daflr muss zunachst
identifiziert werden, wo am Roboter welche Anpassungen vorgenommen werden
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konnen: An der Hardware und Gestalt selbst, an der Software durch Programmierung,
oder am Zubehor. AnschlieBend mussen partizipativ Anpassungsbedarfe ermittelt
werden sowie ein Prozess, wie, zum Beispiel in welchen Zyklen und durch wen,
Anpassungen vorgenommen werden konnen. Eine beispielhafte Studie zu diesem
Thema zeigt, dass eine Echtzeit-Adaptation des Roboters an menschliches Verhalten
zu einer effizienteren und naturlicheren Arbeit fuhrt, die starker als Zusammenarbeit
wahrgenommen wird (Gorur et al., 2023).

8) Lassen Sie Beschéftigte den Roboter zu Ihrem Teammitglied machen: Etwas,
das sich mit jedem Roboter, sei es in der Produktion oder im Service, einfach
umsetzen lasst, sind kleine Individualisierungen, die das Zusammengehorigkeitsgefuhl
starken. Der sogenannte IKEA-Effekt (Norton et al., 2011) fuhrt zu einer hoheren
Wertschatzung selbstgebauter Produkte — und zeigt sich auch bei Robotern, an deren
Montage man beteiligt war (Groom et al., 2009; Sun & Sundar, 2016). Nun bietet es
sich bei Robotern nicht unbedingt an, dass Beschaftigte sie komplett selbst montieren
— aber sie kdnnen durchaus an der finalen Zusammenstellung, zum Beispiel Uber das
Montieren bzw. den Austausch von Manipulatoren oder den Anschluss an eine
Stromversorgung, beteiligt werden. Das fuhrt, neben einem adaquaten mentalen
Modell des Roboters als technisches Gerat und einem besseren Verstandnis von
dessen Funktionsweise (was wichtig z. B. fur Vertrauen ist, Kiesler & Goetz, 2002)
auch zu einem Geflihl des Eigentums und einer personlichen Bindung zum Roboter
(Groom et al., 2009). Er kann dadurch also eher zu einem sozialen Teammitglied
werden. Eine weitere, sehr praktische Idee, basierend auf der Theorie der
Personalisierung von Blom und Monk (2003), ist es, Nutzer-/innen ihre Roboter optisch
anpassen zu lassen, indem sie mit einem Toolkit zur Personalisierung ausgestattet
werden (Sung et al.,, 2009). Auch eine solche Personalisierung kann zu erhdhter
Identifikation und einem starkeren Zusammengehorigkeitsgefihl fuhren, und ist
gleichzeitig kostengunstig und unkompliziert umsetzbar.

9) Binden Sie Beschéftigte in die Einrichtung des Roboters aktiv ein: Werden
Roboter neu oder flr neue Aufgaben eingesetzt, ist der Prozess der Einrichtung als
Vorbereitung unerlasslich. Er muss fur neue Aufgaben programmiert werden, am
entsprechenden Arbeitsplatz installiert und platziert werden und die wesentlichen
Grundeinstellungen mussen vorgenommen werden. Beschaftigte in diesen Prozess
aktiv einzubinden, bietet groRes Potenzial fur eine an den Bedarfen der Situation
orientierte  Einrichtung sowie eine menschengerechte Gestaltung der
Zusammenarbeit. So fordern beispielsweise Galin und Meshcheryakov (2021), dass
zur Realisierung einer harmonischen Kooperation von Mensch und Roboter einfache
Programmierung, was das Programmieren selbst, das Erlernen der Roboter-
Handlungen und deren Kontrolle umfasst, umgesetzt werden muss. Viele Cobots
konnen, wie z.B. Franka (Franka Emika), auf einfachen Dashboards Uber
vorkonfigurierte Apps programmiert werden oder, wie LBR iisy (Kuka), per
Handfuhrung Bewegungsablaufe beigebracht bekommen (= Teaching), die dann zu
Arbeitsroutinen werden. So schafft man nicht nur eine engere Verbindung zum
Roboter und ein besseres technisches Verstandnis der Beschaftigten, sondern
gestaltet die Arbeit dadurch auch ganzheitlich, was eine wichtige Ressource darstellt
(Hacker, 2005).
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4. Vision von Mensch-Roboter-Teams in der Basisarbeit der Zukunft

Die konsequente Anwendung von soziotechnischen Prinzipien, Menschzentrierung,
psychologischem Grundlagenwissen und arbeitswissenschaftlichen Erkenntnissen
aus Forschung und Praxiseinsatzen — in Teilen kondensiert im hier vorgestellten
Anwender-/innenschema — kann dabei helfen, Basisarbeit positiver zu gestalten und
zu einem verdienten Wandel in ihrer nach aullen wahrgenommenen, aber vor allem
innerlich erlebten Wertigkeit beitragen. Anhand von zwei Beispielen aus dem Service
und dem Produktionsbereich wollen wir illustrieren, wie nachhaltig menschengerechte
Arbeitssysteme aussehen konnen, in denen Basisarbeitende als wertvolle
Arbeitskrafte respektiert, geférdert und in soziale Strukturen eingebunden werden,
nicht trotzdem, sondern gerade, weil sie mit Robotern zusammenarbeiten. So kdnnen
Sie langfristig gesund in ihren Berufen arbeiten.

4.1 Praxisbeispiel: Menschengerechte Basisarbeit mit Robotern in der Produktion

Stellen wir uns eine Werkstattfertigung vor, in der Klemmleisten fur Schaltanlagen
produziert werden. Die Arbeit erfordert keine besondere Ausbildung, und kann damit
als Basisarbeit klassifiziert werden, die man nach Einarbeitung ohne Fachkenntnisse
ausfuhren kann. Nun soll ein Cobot eingefuhrt werden, der die Produktivitat der
Fertigung erhodht. Das Produktionsbeispiel lehnt sich an das von Tausch und Kluge
(2023) an, in dem wir in einem vorangegangenen Artikel bereits die Bedeutsamkeit
partizipativer Aufgabenallokation verdeutlich haben. Deswegen wird das Beispiel hier
auf wenige entscheidende Aspekte reduziert.

Statt wie bisher einzeln zu arbeiten, werden die Beschaftigten nun zu kleinen Teams
fusioniert, bei denen immer noch jeder fur sich an seinen Arbeitsauftragen arbeitet, die
jedoch gemeinsam auf den Cobot zugreifen kdénnen. Dieser soll sich an die
verschiedenen Mitarbeiter-/innen anpassen, vor allem an ihre Arbeitsgeschwindigkeit
und an ihre KorpergroRe, da zur Ubergabe von Werkstiicken ein fliissiger Ablauf und
eine gute Hohe erforderlich sind. Dafur werden entsprechende Nutzer-/innenprofile
angelegt.

Alle Beschaftigte kdnnen bei Bedarf auf den Roboter zugreifen und ihm Aufgaben
frei zuteilen, miUssen sich dafur jedoch untereinander absprechen und das Vorgehen
in einem kontinuierlichen Verbesserungsprozess (KVP) in regelmalligen Abstanden
besprechen. Zur Anforderung des Roboters erhalt jede-/r von ihnen zwei Knopfe mit
Status-Display am Arbeitsplatz, auf dem er oder sie den Roboter anfordern und
freigeben kann. Zur Unterstutzung stehen auf einem Bildschirm Leistungsdaten des
Roboters zu bisher ausgeflhrten Tatigkeiten und eine Empfehlung besonders
lohnender Einsatzszenarien zur Verfugung.

Individualisiert wird der Cobot bereits vor dem ersten Einsatzz Um den
Mobilitatsanforderungen gerecht zu werden, wird der Roboter auf eine mobile
Plattform montiert. AuRerdem kann das Team den Roboter personalisieren, solange
die Mallnahmen nicht der Nutzung entgegenstehen. Schnell wird der Cobot auf den
Namen Gulnther getauft und mit der Kappe des Unternehmens ausgestattet. Beim
Liefertermin ist das Team vor Ort und tragt in den ersten Wochen immer im Wechsel
dazu bei, dass dem Roboter die notwendigen Bewegungen flr die verschiedenen
Tatigkeiten beigebracht werden. So konnen die Beschaftigten auch bei
Veranderungen im Produktionsprozess in Zukunft selbst agieren und die Einstellungen
entsprechend anpassen.
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4.2 Praxisbeispiel: Menschengerechte Basisarbeit mit Robotern im Service

Zur lllustration eines Roboter-Einsatzes im Service nutzen wir den Arbeitsplatz einer
beispielhaften Alltagshelferin in einer Kindertagesstatte (siehe z. B. Ministerium flr
Kinder, Jugend, Familie, Gleichstellung, Flucht und Integration des Landes Nordrhein-
Westfalen [MKJFGFI], 2023): Sie unterstutzt das padagogische Fachpersonal bei
Hygienemalinahmen mit den Kindern, beim Kichendienst und bei den Bring- und
Abholzeiten sowie bei Veranstaltungen. Speziell fir den Kichendienst bekommt die
Einrichtung vom Trager einen Serviceroboter zur Verflgung gestellt, der beim
Tischdecken sowie dem Transport und Servieren von Essen helfen soll und zugleich
die Kinder spielerisch an das Thema Technik heranflhren soll. Anhand des auf dieses
Beispiel angepassten Anwender-/innenschemas in Abbildung 4 verdeutlichen wir, wie
ihre Zusammenarbeit mit dem Roboter auf menschengerechte Art und Weise gestaltet
werden kann.

Sozial ist die Alltagshelferin bereits ins Team eingebunden, der Roboter wird
dennoch als neuer Helfer und Mitglied des Betreuungsteams prasentiert, um seine
Rolle auch den Kindern zu vermitteln. Da die Alltagshelferin den Roboter ganz anders
nutzt als die Erzieher-/innen in ihrer padagogischen Arbeit, gibt es zwei Nutzungsmodi,
zwischen denen manuell gewechselt werden kann. Aus Sicherheitsgrinden darf der
Roboter nur zum Tischdecken eingesetzt werden, wenn sich keine Kinder im Raum
befinden — fur diese Zeitrdume muss die Alltagshelferin also diese Aufgabe
ubernehmen, ansonsten ist sie frei, den Roboter fur die verschiedenen Aufgaben
einzuteilen. Da der Roboter mit einem Display ausgestattet ist und die Arbeit in
Bewegung an verschiedenen Orten passiert, erfolgt die Steuerung Uber eine digitale
Schnittstelle, indem auf dem Display die verschiedenen Aufgabenkategorien und der
Einsatzort von der Alltagshelferin ausgewahlt werden konnen. Steht in einer Gruppe
die Essenszeit kurz bevor, erinnert der Roboter daran durch einen Ton und die
farbliche Hinterlegung des entsprechenden Einsatzortes auf dem Display.

Der Serviceroboter an sich ist nicht modular aufgebaut, und Programmierungs-
Anderungen sind durch fehlende Robotik-Expertise in der Einrichtung nur unter hohem
Aufwand und Kosten mdglich. Allerdings konnte die Alltagshelferin bei der
Ersteinrichtung des Roboters durch den Hersteller mitwirken, es wurde Uber optimale
Fahrtwege und Tabu-Zonen gesprochen und Grundregeln des Roboter-Verhaltens
wurden im gesamten Team abgestimmt. Anpassungen am Roboter sind vor allem uber
Add-Ons mdglich, die es der Alltagshelferin, vor allem in der Interaktion mit den
Kindern der Einrichtung, erlauben, den Roboter zum hauseigenen, individuell
gestalteten Kita-Teammitglied zu machen. Hier werden alle gemeinsam kreativ, geben
ihm einen Namen und basteln Dekoration. Dadurch gelingt auch noch eine bessere
Einbindung der Alltagshelferin in die Arbeit mit den Kindern. Um den Roboter nach
dem Mittagessen aufzuladen, nimmt sie immer ein Kind hinzu, das ihr beim
Anschlieen hilft, damit klar ist, dass der Roboter zwar ein praktischer Teampartner,
aber immer noch ein Roboter ist.
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Abbildung 4: Beispielhaft genutztes Anwender-/innenschema fiir die Gestaltung von KITA-
Alltagshilfe mit einem Service-Roboter

Figure 4: Exemplary use of the user scheme for designing everyday support within daycare with
a service robot.
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4.3 Mit Partizipation, Einbindung und Flexibilisierung zu besserer Arbeit

Diese beiden Beispiele machen deutlich, wie verschieden Mensch-Roboter-
Teaming je nach Anwendungskontext aussehen kann, aber auch, welche Parallelen
es gibt. Gerade, wenn man sich konsequent an Kriterien und Theorien
menschengerechter und gesundheitsforderlicher Arbeit bei der Gestaltung des
Arbeitssystems orientiert, sind es immer wieder ahnliche Aspekte, die eine
bedeutsame Rolle einnehmen: Partizipation der Beschaftigten zu ermdglichen, die
Einbindung in soziale Strukturen zu starken und durch Flexibilisierung Spielrdume fur
eigenstandige Entscheidungen zu schaffen. Der Einsatz von Robotern kann dazu
beitragen, dass Arbeitssysteme in ihrer Gestaltung uberdacht werden, aber auch, dass
kapazitare Spielraume fur diese Ressourcen geschaffen werden oder neue
Ressourcen durch die Interaktion mit einer komplexen Technologie und sich dadurch
madglicherweise verschiebende Tatigkeitsfelder entsteht. So oder so sollte der Einsatz
von Robotern als Chance betrachtet werden, Arbeit und vor allem Basisarbeit,
umzudenken und gezielt Ressourcen zu fordern, sodass menschengerechte
Arbeitsplatze entstehen, fur die nachhaltig, sprich gesellschaftlich und individuell
betrachtet langfristig, Personal zur Verfligung steht.
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