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ZEIGT AUF DEN ROBOTER UND

SCHUTTELT DESSEN HAND

Intimitét als situativ gebundene interaktionale
Unterstiitzung von Humanoidtechnologien

Im 1997 entstandenen Stiick Glorious bringt der britische Komiker Eddie Iz-
zard seine «Hassliebe zur Technik» auf die Bithne des Hammersmith Apollo
in London.! Um seine «Techno-Freude» zum Ausdruck zu bringen, kontras-
tert er «die Leute im Film», die alle «so flink, so problemlos [...], so fach-
kundig mit Computern» umgehen, mit jemandem, der «realistisch» dargestellt
wird. Dieser von Izzard gespielte Jemand versucht, einen Computer mit einem
Drucker zu verbinden. Zu Beginn der Szene mimt Izzard das Nebeneinander-
Aufstellen der beiden technischen Gerite — Computer und Drucker. Dann gibt
er am Computer «Steuerung, P — Drucken» ein. Der Computer reagiert darauf
mit der Meldung «Drucker nicht verfiigbar». Der Schauspieler wendet sich mit
verdutzter Miene dem Drucker zu, zeigt mit beiden Hinden auf das Gerit und
ruft: «Hier ist er!» Lautes Gelichter aus dem Publikum. Izzard blickt wieder
zum Computer, wendet sich erneut dem Drucker zu und wiederholt die Zei-
gegeste. Das Gelichter und der Applaus im Publikum werden stirker. Izzard
nimmt nun den Computer und dreht ihn mit dem Bildschirm Richtung Dru-
cker, als wiirde er dem Computer erméglichen, einen Blick darauf zu werfen.
Ein weiterer Lacher aus dem Publikum.

Die Szene ist komisch (jedenfalls verstehen wir, warum Leute das komisch
finden), da man sich problemlos mit dem Charakter identifizieren kann, der,
vom Computer frustriert, nicht versteht, warum die Technik nicht einfach die-
selbe Welt wahrnimmt wie wir. Und hier kommt die soziale Robotik ins Spiel.
Dieses akademische und zugleich praxisorientierte Unterfangen widmet sich der
Kluft, auf die Izzard in der Szene hinweist. Die Ende der 199oer, Anfang der
2000er Jahre entstandene soziale Robotik situiert sich irgendwo zwischen Ko-
gnitionswissenschaft und Ingenieurwissenschaften und konzentriert ihre Bemii-
hungen auf das Konstruieren eines Roboters, der den Eindruck vermitteln soll,
in dieselbe sozial-materielle Welt eingebettet zu sein wie wir.2 Anders gesagt: In-
genieur_innen der sozialen Robotik beschiftigen sich mit der Herstellung einer
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1 Die Aufnahme kann auf YouTube
abgerufen werden, siehe z. B. Eddie
|zzard’s Encore on Computers, www.
youtube.comwatchv=k6C_HjWr3Nk,
zuletzt gesehen am 4.7.2016.

2 Vgl. etwa Cynthia Breazeal:
Designing Sociable Robots, Cambridge,
Mass. 2002.




3 Vgl. etwa Michael Lynch: Art and
Artifact in Laboratory Science: A Study of
Shop Work and Shop Talk in a Research
Laboratory, London 198s.

4 Vgl. Bruno Latour: Science in
Action: How to Follow Scientists and
Engineers through Society, Cambridge,
Mass. 1988.

5 In diesem Text ist sowohl von
minnlichen als auch weiblichen
und geschlechtsneutral kodierten
Robotern/Bots die Rede. Die
Ubersetzung folgt der standardi-
sierten Schreibweise von Roboter im
Maskulinum, auRer es geht dezidiert
um Roboterinnen.

6 Vgl. etwa Bruno Latour: Where
are the Missing Masses: The Socio-
logy of the Few Mundane Artifacts,
in: Wiebe Bijker, John Law (Hg.):
Shaping Technology — Building Society:
Studies in Sociotechnical Change, Cam-
bridge, Mass. 1992, 225-258.
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<intuitiven> Maschine, die auch noch dieselben korperlichen und sozialen Merk-
male aufweisen soll wie wir. Es handelt sich um Computer, die, um im Beispiel
Izzards zu bleiben, genau wie wir den Drucker nebenan bemerken und auch auf
die Zeigegeste und den verbalen Hinweis «Hier ist er!» reagieren wiirden. Auf-
grund ihrer Konstruktion wiirden soziale Roboter also unsere Interaktion mit
ihnen unkompliziert und woméglich problemfrei machen.

Ich bin sozialen Robotern im Rahmen meiner ethnografischen Studie tiber
Robotik-Labors begegnet. Auch wenn der Umgang mit diesen Maschinen als
«so flink, so problemlos» geplant ist, erschien er mir bei all meinen Begeg-
nungen nicht so einfach. Mein Projekt griindet in den Science and Technology
Studies (STS) und beschiftigt sich mit dem Problem der Mensch-Technik-
Interaktion aus der Perspektive von Laborstudien.® Ich beobachtete die Reali-
tit der Technologieproduktion, indem ich Robotik-Ingenieur_innen bei ihrer
alltiglichen Forschungstitigkeit «folgte».* Ich stellte fest, dass gewohnliche
Begegnungen mit sozialen Robotern oft, anders als bei «Leuten im Film», ent-
weder durch Frustration iiberschattet werden (ihnlich wie bei der durch Izzard
dargestellten Figur) oder nach einer situativ gebundenen interaktionalen Unter-
stiitzung [situated interactional maintenance] der jeweiligen Korper verlangen.
Dieses zweite Szenario nenne ich hier <Intimitit-. Intimitit meint in diesem
Zusammenhang das Einsetzen der als <sozial> intendierten Robotertechnolo-
gien in eine arrangierte Aktion, und zwar durch eine Verflechtung des Robo-
terkorpers mit multimodalen und multisensorischen Elementen in spezifischen
Konstruktions- und Nutzungssituationen.

‘Wenn man soziale Roboter unter diesem Aspekt betrachtet, liegt es nahe, von
einer Wende — oder gar Neukonfiguration — der allgemein vorausgesetzten Idee
von Selbst und Agency auszugehen. Wihrend das moderne westliche Konzept
von Agency auf ein individuelles Innenleben verweist, erhilt der/die Roboter_in
in der sozialen Robotik, wenn sein/ihr konstruierter Kérper in einem Netz von
Aktionen mehrerer Parteien situiert ist, eine eigene Agency als lebendiger und
sogar sozialer Akteur.® Wir konzentrieren uns nun nicht mehr ausschlieffilich auf
die Frage, wie sich eine Agency in die Konstruktion einer Humanoidtechnologie
einschreibt,® sondern haben es mit der Frage zu tun, wie eine Agency umstands-
bedingt durch Situationsdetails der Praxis im Einzelnen verteilt und geschaffen
wird. Zur Konkretisierung dieses Phinomens werde ich beschreiben, wie die
Unterstiitzung durch soziale Roboter in einer alltiglichen Interaktion der sozia-
len Robotik abliuft. Da es meine Absicht war, die experimentelle Dimension der
Mensch-Roboter-Bindung zu erkunden, kombinierte ich bei der Durchfithrung
meiner ethnografischen Beobachtungen das herkdmmliche Anfertigen von No-
tizen mit Videoaufnahmen. Ich werde einen Ausschnitt aus diesen Aufnahmen
verwenden, um die multimodalen und multisensorischen Aspekte (etwa Gestik
und Berithrung) der arrangierten Aktion herauszuarbeiten, die sich wihrend ei-
ner Szene entwickelt, auf die ich mich hier konzentriere. Wenn wir diese Aspek-
te betrachten, um die Rolle der Unterstiitzung durch mehrere Parteien beim
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Zustandekommen der Agency von Robotern zu beleuchten, so ist das jedoch
nicht so zu verstehen, dass wir zur Dominanz der menschlichen Konstrukteur_in
zuriickkehren. In anderen Worten: In meinen Ausfihrungen geht es weder um
Kontrolle noch um eine romantische Vorstellung von Intimitit. Es geht um die
Einbettung in konkrete Umstinde, die unvermeidlich bestimmte Aktionen von
den Teilnehmer_innen erfordern.

Kehren wir jedoch zunichst kurz zum ersten erwihnten Szenario zuriick,
in dem der Umgang mit Humanoidtechnologien anscheinend von Frustration
oder gar Gewalt geprigt ist.

Blicken ist Hass

Derzeit leben soziale Roboter, anders als in der Science-Fiction, vorwiegend
in Forschungslaboren. Und wenn diese Roboter aufierhalb traditioneller For-
schungsriume herumstreunen, werden sie (entweder in ihrer Nihe oder aus der
Ferne) von ihren Konstrukteur_innen begleitet. Soziale Roboter sind dennoch
unter uns, und Begegnungen mit einem fiir Kommunikation konstruierten Ro-
boter sind heutzutage nicht selten oder aufiergewo6hnlich, jedenfalls nicht in
der Mittelschicht des Westens. Es gibt sprechende Smartphones, automatische
Kassen in Supermirkten, Geldautomaten, elektronisches Spielzeug, Autos und
andere rechnergestiitzte Agenten, die uns bereitwillig griifien und informieren
oder ihren jeweiligen Gemiitszustand erzihlen.” Wenn wir jedoch auf diese Ma-
schinen treffen, endet die Begegnung hiufig in Frustration oder gar Gewalt.

In den letzten zehn Jahren habe ich einen Kurs zum Thema «Kommunikation
und soziale Maschinen» unterrichtet. In diesem Kurs mussten die Studierenden
einen Chat Bot (einen Software-Agenten, der so programmiert ist, dass er eine
Konversation mit einem Benutzer simuliert) im Internet suchen und ihre Inter-
aktion mit diesem analysieren. Die meisten Studierenden waren bis dahin nicht
vertraut mit Chat Bots, und die schriftlichen Transkripte dieser Konversationen
dokumentieren, dass sie in den meisten Fillen voreingenommen waren. Die
Studierenden stellten dem Bot hiufig Fragen zu seiner Geburt, seinen Eltern,
seinem Glaubensbekenntnis und seiner aktuellen Tidtigkeit. Entsprachen des-
sen Antworten nicht den sozialen Konversationsnormen, so reagierten die
Studierenden keineswegs entgegenkommend oder einnehmend. Stattdessen
begegneten sie dem automatischen Gesprichspartner mit Hohn und verbaler
Gewalt. Die Studierenden bagatellisierten die Unstimmigkeiten nicht (was
vermutlich eine Fortsetzung der Konversation erméglicht hitte), sondern be-
schimpften die Bots und brachten zum Ausdruck, kein weiteres Gesprich mehr
mit ihnen fithren zu wollen.

Dieses Verhalten gegeniiber Humanoidtechnologien erinnert stark an
Furby, ein anderes fiir die Kommunikation mit Menschen konzipiertes kom-
merzielles Produkt. Eine einfache YouTube-Suche gibt eine Reihe von Beispie-
len zu sehen, in denen Menschen nicht nur ihren Widerwillen ausdriicken, in
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7 Vgl. Natalie Jeremijenko: If
Things Can Talk, What Do They Say?
If We Can Talk to Things, What Do
We Say?, in: Electronic Book Review,
dort datiert 5.3.2005, www.electronic
bookreview.com/thread|firstperson|
voicechip, gesehen am 26.7.2016.




Abb.1 Jordan Wolfson fotogra-
fiert seine Colored Sculpture, 2016

8 Die Ausstellung liefvom s5.5. bis
25.6.2010. In einem Artikel auf der
Phaidon-Website heif3t es: «Es kann
schwierig sein, die Meisterwerke
zeitgenossischer Kunst auszuwéh-
len, aber die [...] animatronische
Arbeit von Jordan Wolfson [...] ge-
hort gewiss zu den Anwiértern», www.
phaidon.com/agendalart/articles|2016]
april|28/have-you-seen-jordan-wolfsons-
new-animatronic/, dort datiert:
28.4.2016, gesehen am 4.7.2016.

9 Nate Freeman: The Man-Machi-
ne: Jordan Wolfson on his Giant New
Robot, Hung by Chains at Zwirner,
in: ArtNews, dort datiert, 9.5.2016,
www.artnews.com|2016/o5/og[the-man-

machine-jordan-wolfson-on-his-giant-
new-robot-hung-by-chains-at-zwirner|,
gesehen am 26.6.2016.

10 Vgl. die Website der Galerie
David Zwirner zur Ausstellung von
Jordan Wolfson 2016, www.david
zwirner.com|exhibition/jordan-wolfson-s/,
gesehen am 4.7.2016.
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Kommunikationsroutinen mit dem
Spielzeug einzusteigen, sondern
Vergniigen daran haben, ihm Gewalt
anzutun, etwa indem sie es anziinden
oder begraben. Und wihrend ich das
schreibe, stellt die David Zwirner
Gallery in New York City Colored
Sculpture von Jordan Wolfson aus,
eine Arbeit, die den Zusammenhang
zwischen humanoiden Robotern
und Gewalt erkundet.®

Das in Wolfsons Installation ge-
zeigte Objekt weist optische Merk-
male eines sozialen Roboters auf.
Nate Freeman nennt es in seinem Ar-
tikel® einen «Roboter» (auch «anima-
tronische Skulptur», «eine Figur, die
Huck Finn darstellen soll», «eine
Maschine», «humanoide Installa-
tion» usw.). Soweit ich {iber eine
Google-Suche feststellen kann, ist
Wolfsons Roboter iiberwiegend um
den starren Blick organisiert. Die anderen Sinne bleiben weitgehend unbertick-
sichtigt. Zum einen ist in den Roboter eine Gesichtserkennungstechnologie
eingebaut, sodass es den Anschein macht, als tausche dieser Blicke aus und ver-
folge die Besucher_innen durch die Galerie (ich komme darauf zuriick). Zum
anderen geht es bei diesem Kunstwerk um das distanzierte Betrachten durch
seine menschlichen Besucher_innen, und dieses ist hauptsichlich als Spektakel
konzipiert. Die zentrale Funktion dieses intensiven Blickes wird durch das
Bild illustriert, das die Ausstellung ankiindigte und derzeit auf der Website der
Galerie gezeigt wird (Abb. 1).® Auf den meisten Bildern, die Wolfsons Roboter
zeigen, sind keine Menschen zu sehen; in diesem Bild jedoch nimmt, wie der
ArtNews-Artikel erldutert, Wolfson mit seinem Smartphone den Roboterkopf
auf. Erst durch die Stellung des Smartphones, das eine schmerzliche Grimasse
des Roboters aufzeichnet, iiber die die Hand des Kiinstlers gerade fihrt (oder
auf die sie driickt), ist der Roboter fiir andere zu sehen. Der Akt der Berithrung
des Roboters soll moglicherweise die Beziehung des Kiinstlers zu ihm verdeut-
lichen. Im Bild scheint es jedoch nicht um diese Beziehung zu gehen. Fiir jene,
die das vom Kiinstler aufgenommene Foto sehen, wird der Roboter als etwas
dargestellt, das sie zwar betrachten kénnen, mit dem sie sich jedoch nicht auf
andere Weise beschiftigen kénnen.

Das scheint auch bei einem ilteren Werk von Wolfson mit dem Titel Female
Figure (2014) der Fall zu sein, einer animatronischen Skulptur in Gestalt einer

44 ZfM 15, 2/2016



ZEIGT AUF DEN ROBOTER UND SCHUTTELT DESSEN HAND

Roboter-Stripteasetinzerin  mit
Hexenmaske. Auch diese Skulptur
ist mit Gesichtserkennungstechno-
logie ausgestattet, diesmal ist die
Roboterin jedoch gegeniiber ihrem
Spiegelbild installiert (Abb. 2). Der
Kiinstler erldutert seine Konzepti-

on der Skulptur wie folgt:

Intuitively, almost immediately, I
imagined that there would be a mir-
ror the animatronic looks through,
creating something that functions as
a camera frame for the viewer, so it
would be like looking at her image in

cinema or off your iPhone or what-

ever, and it would create that same bridge for the audience.™

Auch die meisten Fotos von Female Figure, die man im Internet findet, zeigen
keine Menschen mit der Roboterin zusammen im Bild. Diejenigen, auf denen
das der Fall ist (wie in Abb. 2), zeigen Galeriebesucher_innen in der Stellung
von Betrachter_innen oder Fotograf_innen. Fiir beide Installationen lisst sich
sagen, dass die Szene, obwohl die Beziehung zur Betrachter_in distanziert ist,
so organisiert wurde, dass diese sich unwohl und méglicherweise abgestofien
fihlt. Diese Emotionen haben mit der Inszenierung von Gewalt zu tun, um die
herum die Installationen organisiert sind.

Wenn wir uns jetzt jedoch einem dieser Informatiklabore zuwenden, in de-
nen soziale Roboter Teil des Alltags sind, dndert sich die Szene. Diese Labors
sind Orte, an denen <die Dinge erledigt werden> miissen, und die <Dinge>, fiir
die das gilt, sind die sozialen Roboter. In diesem Erledigungsprozess geht es
jedoch nicht nur um die Produktion, nicht einmal um die Anfertigung als Ver-
schmelzung von Technologie und Handwerk. Hier geht es auch um Riicksicht-
nahme und Geduld in Hinblick auf das Unterstiitzen der Technologie.

Ich betrachte dieses Phinomen der technischen Unterstiitzung unter dem
Aspekt der Intimitit. Intimitit ist nicht als sympathetische Emotion zu verste-
hen. Die gebotene Unterstiitzung und die Verschrinkung zwischen den Men-
schen und der Technologie in diesen Situationen ist vor allem eine Frage von
Arbeit und Bemiibung [labor and effort].® Lucy Suchman weist darauf hin, dass
«the laboratory robot’s life is inextricably infused with its inherited materiali-
ties and with the ongoing — or truncated — labours of its affiliated humans».®
Ich werde zeigen, wie das laboratorische Leben des Roboters im interaktiven
und sensorischen Bereich stattfindet, und mich dabei auf die Koordination von
Gesten, Gesprichen, Koérperausrichtungen, taktilen Eingriffen, der riumlichen
Organisation und Anordnung von Dingen und menschlichen Kérpern bei der
Laborarbeit konzentrieren.
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Abb.2 Wolfsons Female Figure,
2014, mit zwei in den Spiegel
sehenden und im Spiegel

h Galerieb hern
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11 Andrew Goldstein: Jordan
Wolfson on Transforming the «Pol-
lution» of Pop Culture Into Art, in:
Artspace, dort datiert 10.4.2014, www.
artspace.com/magazine|interviews_
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12 Vivian Sobchack: Animation
and automation, or, the incredible
effortfulness of being, in: Screen,
Vol. 50, Nr. 4, 2009, 375-391.
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Objects, in: Feminist Theory, Vol.12,
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14 Freeman: The Man-Machine.
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Ich nehme an, dass man Derartiges auch bei Chat Bots und kiinstlerischen
Arbeiten mit Robotern findet, wenn man beobachtet, wie mit diesen Artefak-
ten wihrend ihres Herstellungsprozesses umgegangen wird. Es ist méglich,
dass wir diese interaktionale Unterstiitzung der Technologie sogar einfangen
konnten, wenn wir uns ansehen, wie damit in Klassenzimmern und Galerien
umgegangen wird (und nicht nur das diskursive Framing, das begleitende
Darstellungsmaterial sowie die Objekte, die als Spuren von diesen Begegnun-
gen zuriickbleiben). In dem ArtNews-Artikel erhalten wir dazu einen fliichtigen
Einblick, wenn der Kiinstler den Kritiker (der nun die Galerie wihrend der
Offnungszeiten besucht) bittet, sich an eine bestimmte Stelle in der Galerie zu
stellen, sodass der Roboter den Eindruck erwecken kann, ihn anzusehen. Der
Kritiker berichtet, wie der Kiinstler sich ihm nihert, und fihrt fort:

«I’m so glad you came back,» he said with a smile, the brutality of his work unfurling
in front of him. «You have to stand here,» he told me, gesturing at a spot directly
in the middle. After a few minutes of staring at the figure, I locked eyes with it, the
face distinctly registering pain and loneliness before collapsing to the floor, the chains

lashing him about, pummeling him to the ground, his head getting smashed and

smashed and smashed to the deafening sound of «When a Man Loves a Woman»."

Wenn die Besucher_in ihren Standort wechselt und «ein paar Minuten lang>»
den Roboter anstarrt, sodass es den Anschein erweckt, der Roboter blicke sei-
nerseits die Besucher_in an, findet das statt, was ich einen Akt der Intimitit
nenne. Dadurch, dass die Besucher_in ihren Platz in der Galerie wechselt, den
Roboter anblickt, und, wie vom Kiinstler angeordnet, geduldig wartet, ermog-
licht sie, dem Roboter einen Blickkontakt herzustellen. Der Roboter ist durch
das Design dafiir pradisponiert. Das tatsichliche und gegenseitige Anblicken
zu diesem Zeitpunkt muss jedoch in Relation zu den Handlungen der Besu-
cher_innen gesetzt werden, die vom Kiinstler angeleitet sind. Hier stellt sich
die Frage, wie es zu diesem Akt der Intersubjektivitit kommen kann, und was
dem intersubjektiven Akt vorgingig ist. Am Beispiel aus der Galerie ist ersicht-
lich, dass die Roboterin ihren Status als eigenstindige, blickende Kreatur fiir
die Besucher_in durch die Anweisungen des Kiinstlers (der an der Herstellung
des Roboters beteiligt war) sowie durch dessen Tun bezieht. Das reziproke
Ansprechen des Roboters durch die Besucher_in fithrt zu semiotischer Arbeit
und anderen praktische Bemiihungen, die in einer Situation der Begegnung
begriindet sind. Manches von dem, was Wolfsons Roboter zu einem blicken-
den Akteur macht, geschieht vor der interaktionalen Begegnung in der Gale-
rie. Wichtige Eigenheiten betreffen jedoch auch umstandsbedingte Zufille (in
der intersubjektiven Welt der Praxis) wihrend der interaktionalen Begegnung:
etwa die Bewegung der Besucher_in, die Blickrichtung und das geduldige War-
ten sowie die Anleitung des Kiinstlers. Diese Handlungen erméglichen es, den
Roboter als Figur zu positionieren, die zuriickblickt, wobei das Starren inner-
lich motiviert zu sein scheint. Wenn man diese Aspekte der Bemithung und
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der interaktionalen Bindung feststellt und einrdumt, fihren sie auf das Primat
der Beziehung: Ein Individuum besteht nur als Einheit, wenn es sich auf den
anderen bezieht. Die Absicht hier ist jedoch, diese Relationalitit als Grundlage
fiir mogliche intersubjektive Akte zu bestimmen (etwa das wechselseitige An-
blicken) und insbesondere die Aufmerksamkeit auf die in diese Relationalitit
involvierten konkreten, materiellen und sozialen Elemente zu lenken.

Die in ArtNews beschriebene Begegnung ist, gemessen am wichtigsten
Framing-Narrativ von Wolfsons Skulptur, in der die situativ gebundene in-
teraktionale Unterstiitzung iiberwiegend unsichtbar bleibt, ungewohnlich. Bei
der Skulptur geht es, wie schon erwihnt, um den Blick der Besucher_in. Der
Roboter ist ausschliefilich damit beschiftigt, als eigenstindiges Ganzes (als
objektivierbarer Anderer) betrachtet, fotografiert und im Internet weiter visu-
alisiert zu werden. Ebenso ist der mit dem Blick der Besucher_in involvierte
Blick der Roboterin als ein Blick gestaltet, der von einem anderen unabhin-
gigen Ich kommt und aus dem Inneren gelenkt wird. Beide Blickpole werden
als autonome Einheiten jenseits der umstandsbedingten Zufille der Begegnung
angesetzt: Eine davon blickt die andere an, und die gibt den Blick zuriick. Die
Beziehung ist also «distanziert> (also nicht «intim»®) — die beiden Pole werden
moglicherweise gespiegelt (Roboter sind eine mechanische Herausforderung an
die Einzigartigkeit des Menschen) —, nicht aber tiber den distanzierten Blick
hinaus gebunden. In der Skulptur wird diese unangenehme Distanz (in der der
Mensch durch eine mechanische Nachbildung herausgefordert und zugleich
auf Distanz gehalten wird) derart verstirkt, dass aus der Distanz ein Spektakel
der Gewalt wird.

Bei den Uberlegungen zu den Ereignissen im Labor werde ich mich hin-
gegen demjenigen zuwenden, was hier fehlt und zugleich die Gewalt in der
Skulptur Wolfsons erméglicht: den praktischen Bemiithungen, die in der
Produktion der Technologie enthaltenen sind, und den schrittweisen multi-
modalen und multisensorischen Interaktionen, die zu Beginn der Agency des
Roboters beteiligt sind. Ich werde diese Intimititsbereiche nachzeichnen, an-
gefangen von minimalen Anpassungen an konstruierte Besonderheiten (wie in
den Handlungen der Galeriebesucher_innen) bis hin zu substanzielleren Reak-
tionen auf Pannen und unvorhergesehene Bemiithungen im Umgang mit der
Technologie. In Bezug auf den Umgang mit der Technologie werde ich zeigen,
wie der Roboter durch die Einbindung jener, die mit ihm in bestimmten All-
tagssituationen interagieren, zu einem quasi-sozialen Akteur gemacht wird. In
diesem Sinn werde ich der Frage nachgehen, wie die Sozialitit des Roboters
durch dessen Ausbreitung in die Welt vollzogen wird.

Kate Fletcher weist in Craft of Use: Post-Growth Fashion® darauf hin, dass
Kleidung durch die Kategorien «Kreation», «Stoffeinsatz», «Herstellung>
und «Eigentum» nicht restlos verstanden werden kann. Wie unsere Klei-
dung (und die anderen banalen Gegenstinde, die unseren Alltag ausmachen),
miissen neue Technologien durch anhaltende Aufmerksamkeit unterstiitzt
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behauptet werden. Um diesen Zusammenhang zu beschreiben, miissen wir
iiberlegen, in welche Situation die Technologien jeweils eingebunden sind.
«Einnehmend» zu sein ist nicht einfach eine Eigenschaft der neuen Medien.
Diese Technologien sind in einer bestimmten Situation einnehmend (oder
nicht).” Wenn ich die Aufmerksamkeit auf die Verwendung und Situationsge-
bundenheit sozialer Roboter lenke, so tue ich das aus Wittgenstein’scher und
ethnomethodologischer Perspektive.®

Wenn ich ihre Situierung und ihren Gebrauch hervorhebe, meine ich damit
nicht, dass die Konstruktion dieser Technologie keine Rolle spielt. Selbstver-
stindlich ist das Gegenteil der Fall, und ich werde verdeutlichen, inwiefern die
Besonderheiten des Roboter-Designs fiir Interaktion relevant sind. Die Haupt-
richtung meiner Argumentation betrifft jedoch die Beteiligung des Designs an
Bewegungsinteraktionen zwischen Menschen und Robotern, die fiir spezifische
Situationen des Alltagslebens konstitutiv sind. Ich schwiche also nicht die Be-
deutung des Roboters als Konstruktion ab, sondern schlage vor, dass das De-
sign, also die technische Gestaltung der fiir Interaktion vorgesehenen Techno-
logie, nicht vollstindig erfasst werden kann, wenn nicht die Art der Interaktion
mit der Technologie beriicksichtigt wird.

Das heifit nicht, dass soziale Roboter auf bestimmte Weise konstruiert
werden sollen und der Iteration im Konstruktionsprozess besondere Bedeu-
tung zugemessen werden muss. Ich behaupte jedoch, dass ein sozialer Ro-
boter — dessen technische Materialitit und die diskursive Rahmung — nicht
unabhingig von seiner Verstrickung in situationsgebundene Kontingenzen
begriffen werden kann. Ich habe soziale Roboter ausschliefilich dann als
wirkliche soziale Roboter erlebt, wenn mit ihnen aufmerksam und unterstiit-
zend umgegangen wurde. In anderen Worten: Der soziale Charakter dieser
Technologien beruht zur Ginze auf deren Einbettung in multimodale und
multisensorisch-interaktionale Einsitze als Teil spezifischer Umstinde in der
Alltagspraxis. Ich schlage daher keine allgemeine Definition von Sozialitit
vor und formuliere keine Kriterien zur Bestimmung ihrer Elemente, sondern
betrachte die spezifische Sozialitit bestimmter Roboter fiir deren Interakti-
onalitdt in konkreten Einsatzsituationen sowie den Umgang mit ihnen wih-
rend dieser Einsitze.

Im Schlussabschnitt gehe ich ausfiihrlicher auf die Konsequenzen ein, die
diese Relationalitit fiir die Verwirklichung der Sozialitit von Robotern hat. Zu-
nichst jedoch lade ich die Leser_innen zu einer Interaktion zwischen einem
Roboter und einer Gruppe von Menschen in einer Vorschule ein, die zeigt,
wie ein sozialer Roboter tatsichlich zu einem sozialen Roboter wird. Die Vor-
schule ist in diesem Fall Teil eines Robotiklabors (wenn ich von der Vorschule
spreche, ist also das Labor mitgemeint). Der Roboter dort wird, wie im fol-
genden Abschnitt beschrieben, durch die Bemiithungen seiner Konstrukteur_
innen und der Kinder wie auch der Lehrer_innen in Gang gebracht und gehal-
ten. Es erfordert noch eine Verfeinerung unserer Methoden, damit wir diese
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Bemiihungen erfassen. Um den fiir die Begegnung
charakteristischen multimodalen und -sensorischen
Interaktionsdetails nachgehen zu kénnen, miissen
wir unsere Aufmerksamkeit auf situationsgebunde-
ne Eigenheiten schirfen. Dabei werden die Inter-
aktionen der Teilnehmer_innen entlang folgender
materieller Aspekte des Settings beriicksichtigt:
Sprachgebrauch, Gestik, Blicke, Satzrhythmus, Ge-
sichtsausdruck, Korperausrichtung und Positionie-
rung im Raum.® <Intimitit- bezeichnet in diesem
Sinn das Phidnomen der Mensch-Maschine-Bin-
dung sowie die Formen der Zuwendung.

In der Vorschule/im Labor

Die in diesem Abschnitt besprochenen Interakti-
onsmomente wurden im Rahmen meiner zwischen
2005 und 2013 durchgefithrten ethnografischen
Studie erfasst und fanden in einem Universititsla-
bor fiir Machine Learning im Westen der USA statt. Das untersuchte Projekt
folgte den Grundsitzen der Methode des sogenannten «iterativen Konstrukti-
onszyklus», bei der Roboteringenieur_innen die jeweilige Roboterversion lau-
fend aktualisieren, indem sie sie in eine Klasse der Universitits-Vorschule ne-
benan bringen. Der Roboter heifit RUBI (Robot Using Bayesian Inference), ist
im unteren Kostensegment angesiedelt, hat die Grofie eines Kindes und dient
als Bildungstechnologie im Innenbereich der Vorschule. Da ich dem Robotik-
"Team folgte, befand ich mich auch oft in der Vorschule.? Dort beschiftigte sich
in Klassenzimmer 1 eine Gruppe 12 bis 24 Monate alter Kinder mit dem Robo-
ter, gemeinsam mit ihren Lehrer_innen und den Konstrukteur_innen.

Der humanoide Roboter, von dem in diesem Text die Rede ist (siehe Abb. 3),
verfiigt iber einen Computer-Bildschirm und zwei Kameras, die als Augen fun-
gieren. Die Kameras werden zum Nachverfolgen der Personen verwendet, die
mit dem Roboter interagieren, genau wie bei Wolfsons Animatronik. Wenn der
Roboter menschliche Gesichter verfolgt, bewegt sich sein Kopf. In die rechte
Hand des Roboters ist ein RFID-Lesegerit (Radio-Frequency Identification)
eingebaut, mittels dessen er ihm tibergebene Gegenstinde erkennen kann. Die
Interaktion mit dem Roboter soll jedoch vorwiegend tiber den berithrungs-
empfindlichen Bildschirm stattfinden. Im Betriebsmodus zeigt der Bildschirm
Lernspiele oder ein durch die beiden <Augen>-Kameras aufgenommenes Echt-
zeit-Video der Roboter-Umgebung. Indem der Roboter auf seinem Bildschirm
zeigt, was die Kameras aufnehmen, erméglicht er seinem Gegeniiber zu sehen,
was er <sicht>. Hier geht es darum, was der Roboter sieht/wahrnimmt, inso-
fern dieses <Sehen> und <Wahrnehmen> interaktional organisiert ist und zum
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Abb.3 Roboter RUBI

19 Vgl. etwa Charles Goodwin:
Professional Vision, in: American
Anthropologist, Vol. 96, Nr. 3, 1994,
606—-633; Christian Heath, Jon Hind-
marsh: Analyzing Interaction Video
Ethnography and Situated Conduct,
in: Tim May (Hg): Qualitative Research
in Action, London 2002, 9g9—121.

20 Da dieser Planungs- und
Konstruktionsprozess zumindest
teilweise auf die Besuche in der
Vorschule reagieren soll, betreffen
seine Kontingenzen nicht nur die
Arbeit der Roboteringenieure_innen,
sondern auch die Interaktionen
zwischen Kindern und Lehrer_innen
in der Klasse.



21 Vgl. Roland Barthes: Mythen des
Alltags, Frankfurt/M. 2001 [1957].

22 Vgl. Claudia Castaneda, Lucy
Suchman: Robot Visions, in: Social
Studies of Science, Vol. 44, Nr. 3, 2014,
315-341; aulerdem Jennifer Robert-
son: Gendering Humanoid Robots:
Robo-Sexism in Japan, in: Body &
Society, Vol. 16, Nr. 2, 2010, 1-36.
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Einsetzen einer Lebendigkeit und Sozialitit des Roboters gehort. Ich schlage
daher vor, den Roboter als einen Akteur zu betrachten, wenn er in einem be-
stimmten interaktionalen Setting als solcher behandelt wird.

Wenn man sich auf die Interaktion konzentriert, darf man nicht verges-
sen, dass in den Korper des Roboters kulturelle Modi heutiger Bedeutungs-
vermittlung eingeschrieben sind.? Beispielsweise wollten die Forscher beim
Konstruieren des Roboters eine kostengiinstige, einfach aufgebaute Maschi-
ne schaffen, die den Kindern rasch gefallen wiirde. Zu diesem Zweck bauten
sie den Korper des Roboters selbst: Sie verbrachten Stunden mit Arbeit im
sogenannten Bastelraum, trugen die Teile des kiinftigen Roboterkorpers zu-
sammen, bearbeiteten und zerlegten sie und setzten sie zusammen. Auch die
Kinder des Projektleiters und die Vorschul-Pidagog_innen waren beteiligt:
Die sechsjihrige Tochter des Projektleiters war der Meinung, der Roboter sei
ein Midchen, die Pidagog_innen nannten den Roboter «Mama RUBI». Bei
der Herstellung dieses Roboters hatten die Fachleute das Ziel, eine kontakt-
fihige Maschine zu entwerfen, die sich im Raum bewegen konnte. Da der Ro-
boter dadurch deutlich gréfier und schwerer wurde, hatten die Forscher_innen
Sorge, der sperrige Roboter wiirde Angst einfléfien. Bei der Herstellung des
nichsten Modells entschieden sie sich fir eine kleinere Figur und gaben vor-
liufig die Idee auf, der Roboter sollte sich fortbewegen konnen. Da ich mich
in diesem Artikel auf einen Auszug aus einer Interaktion beschrinke, der ei-
nen Teil der komplexen Agency des Roboters mittels <intimer> Handlungen
illustriert, darf nicht vergessen werden, dass diese in den Kérper des Roboters
verwobenen Einschreibungen von Geschlechts-, Sozial- und Altersmarkern
kulturelle Welten verdichten. Sie schreiben historisch-spezifische Vorstellun-
gen in die Technologie ein.?

Ich konzentriere mich auf Erlebnisse in der Vorschule, und in diesem Rah-
men fillt an den Aktionen der Kleinkinder zuniichst auf, dass ein bestimmtes
Merkmal des Roboter-Designs — eine Bewegung nimlich — Auswirkungen auf
die Erfahrung der Agency des Roboters hat. Zugleich macht der hier beschrie-
bene Aspekt auch die situationsgebundene Grundlage dieser Bewegung fassbar.
Die Bewegung ist in eine riumliche Anordnung von Kérpern und Technologi-
en, in die Dynamik der multimodalen semiotischen Interaktion eingebunden
und Teil des Vollzugs des technischen Objekts als Akteur. Fiir das <Lebendig-
werden> des Roboters (und dessen abschlieflende Verwandlung in eine Art Ak-
teur, der den Teilnehmer_innen als Partner begegnen kann) reicht sein design-
ter Korper nicht aus. In diesem spezifischen Setting benétigt der Roboter die
Aufmerksamkeitsakte der beteiligten Menschen und die interaktionale Einbin-
dung anderer Technologien.

Die hier untersuchte Laborsituation stammt vom dritten Besuch der Robo-
teringenieur_innen in der Vorschule. Die Kinder sind mit dem Roboter be-
reits durch die vorherigen beiden Besuche vertraut. Beim dritten Besuch ist
der Roboter in Begleitung des Projektleiters, zweier Master-Studierender und
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der Ethnografin (der Autorin dieses
Texts). Beim Eintreten des Teams

in die Vorschule schaltet die Eth-
nografin ihren Kamerarekorder ein C
und mochte das komplexe Netz aus

Blicken und Gesten einfangen, die
die Aktivititen in Klassenzimmer 1

hervorbringen und die von ihnen
hervorgebracht werden. A
Klassenzimmer 1 ist ein Spiel-

und Lernzimmer fir Zweijihrige
ohne Elternbegleitung. Da die Vor

| roBoT

schule Teil einer Universititist, dient

Klassenzimmer 1 jedoch auch For-

schungszwecken. Das Klassenzim-

mer ist, wie in Abb. 4 ersichtlich, in drei Bereiche unterteilt, wobei die beiden
Hauptbereiche (A und B) durch eine Tiir und ein grofies Fenster miteinander
verbunden sind. Das Fenster ermoglicht eine direkte Uberwachung zwischen
den beiden Riumen. Auflerdem gibt es einen kleinen Raum (Bereich C) mit ei-
nem Einwegspiegel zu Bereich B. Dieser multifunktionale Raum — der sowohl
als Klassenzimmer als auch als Experimentierraum dient — ist ferner organi-
siert als ein Serting fir Forschungszwecke.® Das Vorhandensein und die An-
ordnung mehrerer technischer Gerite (etwa der Videokamera der Ethnografin,
der Computer der Roboteringenieur_innen und des Roboters selbst), deren
Vermengung mit den in Klassenzimmer 1 vorhandenen Gegenstinden und die
interaktionalen Bindungen zwischen dem Forschungsteam und den Kindern
machen den Raum zu einem Labor.? In diesem Sinne rede ich von der Vorschule
als einem Teil des erweiterten Labors.

Nach der Ankunft des Teams in der Vorschule widmen sich die Roboteringe-
nieur_innen einer rituellen Vorbereitung von Bereich B fiir die Forschungssit-
zung. Der Projektleiter bittet eine_n der Pidagog_innen, die Kinder anderswo
zu beschiftigen, damit sie erst zur Aktivitit stofien, wenn die Szene eingerichtet
ist. Dieses Organisieren des Zutritts zum Nahbereich des Roboters (damit der
Roboter nur in einigen Abschnitten und zu bestimmten Zeitpunkten des Be-
suchs betitigt werden kann) ist bereits ein Beispiel fiir jene Akte der Unterstiit-
zung, die fiir das bestimmte Funktionieren des Roboters unerlisslich sind. In
diesem Moment ist der Roboter in Bezug auf jene Grenzlinie definiert, die die
Bereiche A und B voneinander trennt.

Zur weiteren Vorbereitung der Szene fiir die Sitzung miissen zuerst die
Computer des Roboters eingeschaltet und mit einem externen Laptop verbun-
den werden, dann ist das Mobiliar des Raumes passend anzuordnen. Da vom
Roboter nicht erwartet wird, dass er sich wihrend der Sitzung fortbewegt, plat-
ziert ihn der Projektleiter in einer Ecke von Bereich B, genau vor Bereich C.
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Abb. 4 Lageplan des Klassen-

zimmers 1

23 Ein Aktivitits-Setting ist die
wiederholt genutzte, personlich
angeordnete und (iberarbeitete
Version eines physisch, 6konomisch
und sozial organisierten Raums in
der Zeit auf lingere Dauer. Vgl. Jean
Lave, Michael, Murtaugh, Olivia De
La Rocha: The Dialectic of Arithmetic
in Grocery Shopping, in: Barbara
Rogoff, Jean Lave (Hg.): Everyday
Cognition. Development in Social
Context, Cambridge, Mass. 1984, 71.

24 Vgl. Lynch: Art and Artifact in
Laboratory Science.
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26 Goffman: The Presentation of Self
in Everyday Life, 111.

27 Vgl. tiber die Konstruktion
einer Technikakzeptanz durch die
Programmierung eines konventio-
nellen Nahbereichs, Sabina Jeschke
im Gesprach mit Stefan Rieger: Der
Mensch ist ein Durchgangsstadium
der Evolution — Ethik, Autonomie
und Intimitdt in der Robotik, in
dieser Ausgabe S. 83.

28 vgl. etwa Fumihide Tanaka,
Aaron Cicourel, Javier Movellan:
Socialization between Toddlers and
Robots at an Early Childhood Edu-
cation Center, in: Proceedings of the
National Academy of Science, Vol. 194,
Nr. 46, 2007, 17954—17958.
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Da er den Computer des Roboters an einer Steckdose in der Wand anschliefit,
ordnet er bunte Polster rund um die Figur an, sodass man die Kabel nicht sieht
und die Kinder sich bequem vor dem Roboter niederlassen kénnen. Das wei-
tere Einbauen von Wahrnehmungsschranken, das die Szene in Backstage und
Frontstage unterteilt,” organisiert das Klassenzimmer so, dass bestimmte Akti-
onen durchgefiihrt werden konnen, die den Roboter zum Agenten machen. So
ist es beispielsweise so gut wie unmdoglich, hinter dem Roboter zu stehen und
dessen Computer und Verdrahtung zu beobachten (was nahelegen wiirde, dass
man es beim Roboter mit einem technischen Gerit und nicht mit einem sozi-
alen Akteur zu tun hat). Da diese Elemente des Aufbaus «die Glaubwiirdigkeit
des Eindrucks zerstéren» kénnen, man habe es mit einem lebenden sozialen
Akteur zu tun, werden sie «unterdriickt».28 Als die Kinder den Raum betreten,
finden sie die gewohnte Umgebung vor, nimlich das Spielzimmer (das sich zu
einem Setting fiir die Forschung entwickelt hat). Dort wird von ihnen erwartet,
dass sie sich mit den Forscher_innen und dem Roboter als Gegeniiber beschif-
tigen. Durch die Anordnung der Polster, den freien Platz vor dem Roboter und
die Stellung anderer Akteure, die sich auch dem Roboter zugewandt haben,
entdecken sie den Roboter nicht nur, sondern werden auf dessen Gesicht, Hin-
de und den Computer-Bildschirm aufmerksam. Wir werden schen, dass der
Bereich vor dem Roboter, in dem dieser als Gegeniiber fungiert, auch durch
Gesten, Reden, Blicke, Berithrungen, den Ausdruck von Emotionen und die
Korperausrichtung der Roboteringenieur_innen und anderer Vorschiiler_in-
nen und Lehrer_innen erzeugt wird.”

Parallel dazu fungieren einige Mitglieder des Robotik-Teams (zusammen
mit den Computern und Leitungen) als Backstage fiir die Performanz des Ro-
boters. Eines davon ist eine Master-Studentin, die sich, wihrend ihr Betreuer
(der Projektleiter) den Raum rund um den Roboter arrangiert, in Bereich C
begibt. Die Studentin kann von ihrer Position aus die Ereignisse rund um den
Roboter durch ein Fenster beobachten, das von der anderen Seite wie ein Spie-
gel aussieht. Sie bleibt an diesem Ort den Blicken der Kinder verborgen, wih-
rend sie von einem Laptop aus die Kopfbewegungen und Laute des Roboters
steuert. Die sorgfiltig in Reaktion auf das Verhalten der Kinder arrangierte
Arbeit der Master-Studentin gilt bei Robotik-Fachleuten als methodologisches
Werkzeug zur Entwicklung autonomer Roboter. Auch wenn Fachleute selbst
die Arbeit der Operator_in nur bis zur autonomen Handlungsfihigkeit des Ro-
boters als erforderlich betrachten,? sind fiir den vorliegenden Ansatz auch de-
ren Handlungen signifikant: Denn dadurch, dass sie das Wissen verdeutlichen,
das in das Design des Roboters einflieflen soll, wird eine andere Schicht der
Unterstiitzung sichtbar, die fiir das Funktionieren des Roboters notwendig ist.

Wihrend das Team die Vorbereitungsroutine abwickelt, tritt ein Problem
auf: Die fur die Forschungssitzungen entwickelten Programme werden im
Roboter nicht ausgefiihrt, und die Operatorin des Roboters muss ihren Lap-
top mehrmals neu starten. Der Projektleiter eilt zwischen dem Computer der
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Operatorin (in Bereich C) und dem Kérper des Ro-
boters hin und her, um das Problem zu diagnosti-
zieren und den gesamten Aufbau zu koordinieren,
die Ethnografin nimmt die Szene weiter auf. Im

Video hilt sie Spuren weiterer Arbeit um das Funk-
tionieren des Roboters fest. Wihrend sich die Ro-
boteringenieur_innen mit dem Roboterprogramm
abmiihen, sind die Kinder — insbesondere Perry und
Tansy — sichtlich vom Vorgang fasziniert. Obwohl
eines der Teammitglieder — der andere Master-Stu-
dent — versucht, die Kinder am Eintreten zu hin-
dern, geben diese nicht auf. Schliefilich betreten sie
Bereich B. Withrend die Aktivitit rund um den Ro-
boter zunimmt und die Erwachsenen das Erschei-
nungsbild des Roboters arrangieren und zugleich mit der Anwesenheit der Kin-
der fertigwerden miissen, wird zunehmend deutlich, dass die Erwachsenen die
Transformation des Bereichs B nicht restlos im Griff haben. Die Bemithungen
der Kinder, diese Grenzlinie zu iiberschreiten, sind auch Teil der Artikulation
des Roboters in diesem bestimmten Moment.

Zu Beginn der Laborsituation iiberpriift der Projektleiter den Bildschirm
des Roboters genau. Als er sich umdreht, bemerkt er Tansy, die am Boden vor
dem Roboter sitzt. Er beginnt eine Konversation mit dem Kleinkind und ak-
zeptiert damit die Anordnung von Koérpern und Technik, die Tansys Anwesen-
heit nahelegt (Abb. 5).%® Er setzt sich selbst neben sie auf den Boden (wie bei
Forschungssitzungen in der Vorschule iiblich) und lésst zu, dass diese Verwand-
lung der Szene die Art seiner Beschiftigung mit dem Roboter verindert. Er
behandelt den Roboter nicht mehr als ein Ding, das nicht funktioniert, son-
dern als einen Akteur. Zugleich fahren der Projektleiter und sein Team mit
der Vorbereitung der <ordnungsgemifien>- Funktionsweise des Roboters fort.
Im Folgenden sehen wir, wie diese Ad-hoc-Handhabung der Frontstage- und
Backstage-Bereiche abgeschlossen wird.

Da ich mich auf die Interaktion konzentriere, die aus der Laborsituation tran-
skribiert wurde, wende ich mich nun dem Projektleiter, den Kindern und dem
ibrigen Team zu, die gerade Zeugen des Moments werden, in dem der Ro-
boter so zu funktionieren beginnt, wie vom Robotik-Team erwartet. Die Be-
schreibung der Szene richtet das Augenmerk insbesondere auf die Art, wie der
Roboter seine Agency erreicht, indem seine Bewegungen einen Bezug zu den
Vorschul-Interaktionen gewinnen. Zuerst beobachte ich, wie der Situationsbe-
zug die Bewegungen des Roboters allgemein verfigbar und relevant werden
lisst, sodass sie als sinnvolle Ereignisse erkennbar werden, auf die man einwir-
ken kann. Auch wenn die Sprachbeherrschung der Kleinkinder noch liickenhaft
ist, sind ihre Interaktionsfihigkeiten beachtlich. Ihre Laute, Gesten und Ge-
sichtsausdriicke zeigen ihre Teilnahme am Einsatz des Roboters als Akteur an.
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Abb.5 Der Projektleiter, RUBI
und Tansy (von links nach rechts)

29 In der weiteren Arbeit werde
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Goodwin: Practices of Seeing, Visual
Analysis: An Ethnomethodological
Approach, in: Theo van Leeuwen,
Carey Jewitt (Hg.): Handbook of Visual
Analysis, London 2000, 157-182.
Diese Art von Wiedergabe (anstelle
von Fotografien) hat den Zweck,
dass Leser_innen sehen, was ich
sah, und zugleich Praxiselemente
angezeigt werden konnen, die ich
als Ethnografin ebenso wie die
Teilnehmer_innen an der Interaktion
in der besprochenen Situation als
relevant behandelten.
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Jede Zeile des nachfolgenden Transkripts (markiert durch die Zahlen
1,2, 3, -) ist unterteilt nach den Beitrigen der menschlichen und nicht-mensch-
lichen Teilnehmenden: pI (Principal Investigator), R (Roboter), und die drei
Kleinkinder T (Tansy), P (Perry) und J (Joy). Jeder Absatz ist weiterhin unterteilt
in eine Kommunikationszeile, die eingeleitet wird durch das Namenskiirzel der
Teilnehmer_in. Darauf folgt eine Zeile fir den Blick (gaze): ¢ und eine Zeile,
welche die Gesten annotiert: rh steht dabei fiir die rechte, 1n fiir die linke Hand.

Die nachfolgenden Zeilen fiir die verbale miindliche Kommunikation (erste
Zeile) sind nach Jefferson notiert:3

= Ein Gleichheitszeichen zeigt an, dass es zwischen Ende des einen und Beginn
des folgenden Redefragments kein Intervall gab.

(0.0) Nummern in Klammern bedeuten verstrichene Zeit in Zehntelsekunden.
(.) Geklammerte Punkte zeigen ein kurzes Intervall zwischen Aufierungen an.
::: Doppelpunkte zeigen an, dass die vorhergehende Silbe gedehnt wird. Lin-
gere Reihen von Doppelpunkten verweisen auf lingere Dehnungen.

- Spiegelstriche zeigen an, dass der vorgehende Laut oder das vorhergehende
Wort abrupt abgebrochen wurde.

(guess) zeigtan, dass die Transkription nur vermuten kann, um welches Wort es
sich handelt.

(¢ ) In Doppelklammern stehen Beschreibungen der Transkriptorin.

..7 Satzzeichen beziehen sich auf die <iiblichen> Konventionen der Aufschrift
von Intonation.

Um die Dynamiken des Blickes anzuschreiben (zweite Zeile), wurde nach
Hindmarsh & Heath transkribiert:3
PI, R, T. P. Te Paraphen zeigen das Ziel des Blicks an.

Ununterbrochene Unterstriche zeigen an, dass die Richtung des
Blicks gehalten wird.

Die dritte Zeile notiert die Gesten der Hinde nach Schegloff und Hind-

marsh/Heath:%

p steht fir point, also Zeigen.

o fiir onset movement, zeigt den Beginn einer Bewegung, die als Geste endet.

a fiir acme of gesture, steht fiir den Hohepunkt der Geste.

r steht fiir retraction of limb, also den Beginn oder den Riickzug eines Kérper-

teils aus der Geste.

hm steht fiir home position, also den Punkt, an dem das an der Geste beteiligte

Korperteil wieder an den Punkt der urspriinglichen Haltung zurtickkehrt, an

dem es vor der Geste verharrt hat.

.... Punkte zeigen an, dass sich eine zuvor notierte Aktion in die Linge zieht.
Kommata zeigen an, dass die Geste in Richtung ihres potentiellen Ziels

unterwegs ist.
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PI What’s RUBI doing? Eh? What’s RUBI doing here? ((while adjusting himself on the floor
and moving somewhat closer to the robot))

9 T R

T ((adjusting herself on the floor))

PI

rh p r,.hm ((touches the robot’s screen))

PI

T (Ah)

rh vssssssssPume. ((points to the robot))

PI Yeah RUBI ((nods))
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PI

rh

Hi RUBI
T
ysPee. .., ,hm ((briefly touches with the open hand the robot’s face))
PI
Hi RUBI

e, . ,hm ((points to and shakes the robot’s left hand))

Abb. 6
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PI (She) is sleeping (.) RUBI is sleeping ((nods)) Yes

g T R

T (Eh)

PI

p To- toui:! ((running into the room))

wy
)

Abb.7
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PI

PI

rh

rh

PI

rh

Toui:! Toui!

R

RUBI is- RUBI 1is sleeping sleeping (.) RUBI is sleeping

P

R

_PI

Ta ta

PI R

,p. r hm

PI

T o)

Can we have music?

P R

r hm ((points to the robot))

Ah-uh

9506000000 0| DT

r hm ((points to the robot while slightly jumping up and down))

((points to the robot))
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12

PI

P ((steps toward the robot and back)) Bo:!=

rh .((points to the robot)

13

PI =Bo
g R
2h o a r hm ((iconic gesture around his neck and face as if taking the head off,

while making funny faces))

Abb. 8
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14

PI

((jumps four times and laughs))

PI R

0Oh, Hi RUBI, Hi RUBI,

,,p..r hm ((points to the robot))

((retracts backwards and leaves the room))

PI R

((video appears on the screen))

T

Abb. 9
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15

PI

rh

16

PI

rh

17

PI

((changes seating position to engage in face-recognition activity with the

robot))

R Te

R o JE G hm ((points toward the robot))

((displays facial expressions in coordination with the PI))

PI

RUBI is there.

T Te R_((one of the teachers entered the room and observes the

scene))

w4y sPeee .. hm ((points toward the robot))

Uh Uh Uh

PI R

oo p. r hm ((points and stretches her arm two times toward the

robot))

Ha ha ha Ha ha ha((laughs))

Ha Ha ((entered the room and laughs))
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Beginnen wir bei diesem Auszug mit der Roboter-Bewegung in Zeile 14. Man
kann sie als jenen Punkt ansehen, der den Protokollauszug in ein <Davor> und
ein <Danach> des <Lebendigwerdens> des Roboters teilt. Hier neigt sich der
Kopf des Roboters und schwenkt dann durch den Raum. Gleichzeitig beginnt
sein Computer ein Echtzeit-Video der Roboter-Umgebung zu zeigen. Die
Bewegung einer Roboter-Maschine wird fiir gewohnlich als Lebenszeichen
eingestuft: als ein Weg, auf dem das Ding seine Lebendigkeit manifestiert.
Als Errol Morris in seinem Film Fast, Cheap & Out of Control (1997) den fiir
seine «situierten mobilen Roboter» bekannten Rodney Brooks vorstellt,®
schildert Brooks seine autobiografische Faszination fiir computergestiitzte
Technologien, indem er sie an einer Erzihlung tiber eine maschinelle Bewe-
gung festmacht:

T sometimes ask myself why do I do this. And I trace it back to my childhood days. T
used to try to build electronic things [...] and I was always trying to build computers
[...] I just had this tremendous feeling of satisfaction when I switched the thing on,
the lights splashed and machine came to life. When I was at MIT building these ro-
bots, there was even a more dramatic moment. One night, the physical robot actually
moved! I mean, it was one I was working on for days, but it completely surprised me!
It moved!

Bei den Worten «machine came to life» und «It moved!» bringt der Film eine
Grofiaufnahme von Brooks’ Gesicht: Seine Augen weiten sich, und er lacht
verschmitzt.

In unserem Auszug aus der Interaktion zieht sich Perry gleich nach dem
Einsetzen der Roboterbewegung schnell, aber vorsichtig zuriick (siche
Abb. ¢). Wihrend sie sich riickwirts Richtung Tir bewegt, behilt sie den
Roboter genau im Blick. Dann verlisst sie eilig den Raum. Tansys Verhalten
in Zeile 14-15 ist dhnlich: Als der Roboter ihr seinen Kopf zuwendet, sieht
Tansy zu Boden (Zeile 15). Nachdem sie ihren Blick gesenkt hat und der Ro-
boter sich abwendet, sicht Tansy ihn wieder an. Joys Reaktion in Zeile 17 ist
irgendwie analog: Als der Roboter Lachgeriusche von sich gibt, lacht Joy zu-
riick. Aus dem Verhalten der Kinder wird klar, dass die physischen Merkmale
des Roboters fiir dessen Wirkung auf die Umgebung zweifellos wichtig sind.
Der Auszug macht deutlich, dass das Timing und die Morphologie der Be-
wegungen des Roboters die Reaktion auf seine Gegenwart beeinflussen. So-
bald sich der Roboter bewegt, verlisst Perry den Raum, wihrend Tansy eine
Blickaktion initiiert.

Aber ist das alles? Sind die Lebendigkeit und der soziale Charakter der Ma-
schine zur Ginze iber ihren physischen Kérper und die Reaktionen auf ihre
Bewegungen erklirbar? Im Folgenden beschreibe ich, wie sich durch die Akti-
onen der Kinder — ihre fast unmerklichen Gesten, den Bewegungen durch den
Raum, den Gesichtsausdriicken und vorsprachlichen Lauten — die Anziehungs-
kraft des Roboters materialisiert. Aufierdem werde ich zeigen, wie die Aktio-
nen der Kinder in diese Szene eingebunden sind und wo die Bewegungen des
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Roboters relevant werden. Hierbei folgt auf die Bewegung des Roboters ein
Akt des Griifiens seitens der Kinder. Ich werde also zeigen, wie das Beobachten
der Bewegung — als Lebenszeichen und Garant fiir eine soziale Resonanz des
Griifiens — iiber eine arrangierte Aktion und Interaktion in der Vorschulklasse
organisiert wird. In diesem Sinn sind die Aktionen von Perry, Tansy und Joy
nicht nur «Reaktionen» auf die Bewegung des Roboters, sondern an dessen si-
tuativ gebundener interaktionaler Unterstiitzung beteiligt.

Die Verkniipfung der Bewegung des Roboters mit der Vorstellung <Leben>
verbindet den Vorschul-Roboter mit einer Reihe historischer Vorliufer, zu
denen die exemplarischen Automaten der westlichen Moderne gehéren, etwa
Vaucansons kotende Ente.® Vivian Sobchack weist in ihrer Arbeit iber Anima-
tion darauf hin, dass das Wort «automaton»

[...] was first used in the 1600s to mean both «something which has the power of
spontaneous motion or self-movement», and a «mechanism having its motive power
so concealed that is [it] appears to move spontaneously»; «a machine that has within
itself the power of motion under conditions fixed for it, but not by it>. As with ani-
mation, then, the concept and motive power of the automaton, from the first, turn
in on and reverses its meaning — movement the linchpin, but spontaneous agency (or
anima) the true sign of <life>. Indeed, the initial entry in the OED [Oxford English
Dictionary] for «automatic», inaugurally used in the early 1800s, reads: «Self-acting,
having the power of motion or action within itself>; this again conflating movement
and anima through use of the world «self».%

Sobchack fiihrt aus, dass die Bewegung in der Animation als Zeichen fiir ein
dahinterstehendes Selbst gedeutet wird. Wihrend «automaton» urspriinglich
auch als Maschine verstanden wurde, die nur «scheinbar» eine Bewegung aus
«spontanem» Antrieb ausfithrt, diirfte diese Valenz in der zeitgendssischen
Animation mit ihrer Fixierung auf «spontaner» Agency als «echtem Zeichen
des <Lebens>» weniger stark sein.

In der sozialen Robotik sind die Vorstellung von <Bewegung> und <Selbst-
nicht festgelegt. In diesen Diskursen findet sich auch die Formulierung von
einem «Anschein von Agency». Fiir Roboteringenieur_innen hat Bewegung
einen unleugbaren Wert. Sie designen nicht nur Software-Programme als
Modelle des menschlichen Geists, sondern konstruieren Roboter. Dabei rich-
ten sie ihre Unternehmung nicht nur an der umfassenderen kognitionswis-
senschaftlichen Diskussion tiber das Embodiment aus,® sondern schaffen, wie
in unserem Fall, die Méglichkeit, dass dieser Korper auf bestimmte Weise
wahrgenommen wird. Durch das Modellieren von Bewegungen fiir einen
Agentenkorper ldsst man zu, dass dieser Lebenszeichen generieren kann. Die
Bewegungen des Roboterkorpers sollen als aus dem Inneren kommend be-
trachtet werden und damit auf die Autonomie des Roboters verweisen. Das
wird jedoch dadurch verkompliziert, dass diese Art von Roboter in der Vor-
schule einen <sozialen> Charakter hat. Der Vorschul-Roboter sei als «sozial
intelligenter Roboter» konzipiert, und die Sozialitit dieser Roboter hinge,
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34 Vgl. Jessica Riskin: The
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so die Roboteringenieurin Cynthia Breazeal, mit ihren intentionalen Zustin-
den zusammen. Soziale Roboter seien, anders als andere Roboter, nicht nur
als (lebendig und) autonom, sondern auch als intentional anzusehen. Wenn
Breazeal tiber die «Elemente kontaktfihiger Roboter» spricht, so erklirt sie,
dass die Roboter iiber eine «lebensihnliche Qualitit> verfiigen missten.¥ Es
sei wichtig, dass diese Qualitit wesentlich in den Bewegungen des Roboters
begriindet wird, da die Menschen dies als Eigenantrieb interpretierten und
den Agenten als autonom betrachteten. Breazeal erklirt, die «lebensihnliche,
menschenartige Soziabilitit> werde durch die menschliche Neigung zur An-
thropomorphisierung dieser Bewegungen erméglicht.® Damit ist gemeint,
dass Menschen das Bewegungsverhalten als durch innere intentionale Zu-
stinde gesteuert interpretieren (z.B. durch Uberzeugungen, Begierden, Ab-
sichten, Ziele, Gefiihle).

Aber auch wenn wir nur vom «Anschein von Agency» reden, basiert die
Diskussion noch auf zwei Punkten, die erwihnenswert sind. Erstens referie-
ren die Ingenieur_innen sozialer Roboter, wenn sie sich mit der menschlichen
Neigung auseinandersetzen, einen bewegten Roboter als intentional Bewegtes
zu interpretieren, auf das Design der physischen Eigenschaften des Roboters.
Ihre Frage lautet: Wie schafft man es, dass ein Roboterkorper so aussieht, als
wiirden seine Bewegungen durch Uberzeugungen und Begierden gesteuert?
Zweitens nehmen sie in ihren Diskussionen an, dass solche Interpretationen
in Beziehung zum Innenleben eines einzelnen Individuums stehen: Auch wenn
wir alle isoliert und in keinerlei Aktivitit eingebunden wiren, wiirde der oder
die Einzelne die Bewegungen des Roboters nicht nur als Lebenszeichen, son-
dern auch als intentional wahrnehmen.

Die Ereignisse in der Vorschule entziehen das Phinomen der Intentionalitit
aus beiden Innenleben — jenem des Roboters und jenem der beteiligten Men-
schen. Der intentionale Kérper der Maschine griindet in Aktionen der Intimi-
tit und findet durch das Zusammenwirken mehrerer Parteien in der Welt statt.
Die Bewegungen, die der unbelebten Materie Leben einhauchen (das auch als
soziales Leben gedeutet wird), betreffen den Besuch des Robotik-Teams in der
Vorschule, nicht nur die Konstruktion des Roboterkdrpers.® Tatsichlich erhilt
der Roboter umso mehr Agency, je stirker er sich in der Welt auflést. Durch
die Titigkeiten des Forschungsteams, die Arrangements der verschiedenen
technischen Gerite, die riumliche Anordnung von Bereich B und die subt-
len semiotischen Akte der Vorschulkinder, die sich mit dem Roboterkérper be-
schiftigen, kann der Roboter <schlafen> und «Hi» sagen. Wenn also die Kinder
auf die Bewegungen des Roboterkorpers ansprechen und diesen im weiteren
Verlauf schlafen und griifien sehen, so betrifft dieses Ansprechen nicht nur den
zuvor konstruierten Koérper oder eine singulire Vorstellung des Roboters, die
die Teilnehmer_innen haben, sondern auch dessen interaktionale Unterstiit-
zung in einer bestimmten alltdglich-praktischen Situation mit mehreren Teil-
nehmer_innen.
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Damit soll natiirlich nicht behauptet werden, dass die Ketten sorgfiltiger
Entscheidungen und Ad-hoc-Konstruktionslésungen, die vor diesen speziellen
Begegnungen in der Vorschule durchgefiihrt und in den Roboterkérper einge-
schrieben werden, nicht hochgradig relevant sind. Im Zitat aus dem Film von
Errol Morris sagt Brooks, dass er an dem Roboter, der sich bewegte, «tage-
lang [...] gearbeitet> hatte. Er situiert die Erzihlung, indem er von den Be-
mithungen «einer Nacht» spricht, wodurch er vermutlich andeutet, dass die
Unternehmung besonderer Anstrengung bedurfte. Dann beschreibt Brooks die
Roboterbewegung und setzt sie anscheinend in Gegensatz zu dieser Arbeit: «It
had that magical sort of thing, it worked. And the best part was that it comple-
tely surprised me. I've forgotten that this physical thing was what I was trying
to get to work, and then it happened.» Bei der Erklirung seiner Uberraschung
dufiert Brooks Entziicken («Das Beste daran»), dass es ihm gelang, seine Arbeit
am Roboter zu vergessen. Damit der Roboter und seine Bewegungen iiberra-
schen konnen und «dieses Magische» stattfindet, muss die Arbeit am Roboter
«vergessen» werden. Wir haben also einerseits Brooks Betonung der menschli-
chen Arbeit und des in «dieses physische Ding» gesteckten Aufwands: Es han-
delt sich zunichst einmal um eine Maschine von Menschenhand. Andererseits
formuliert er die Idee, dass die Maschine, um magisch und tiberraschend zu
wirken, als von dieser Arbeit losgel6st wahrgenommen werden muss, damit sie
den Eindruck von Selbststindigkeit und Autonomie vermitteln kann. Meine
Austithrungen iiber die Roboterbewegung in der Vorschule zeigen jedoch, dass
diese Arbeit und die die Bewegungen der Maschine begleitenden Anstrengun-
gen nicht vergessen werden diirfen. Aufierdem legen sie eine wechselseitige
Abhingigkeit nahe. Mich interessieren das menschliche Engagement und die
Handlungseigenschaften des Roboters nicht als einander entgegengesetzte Fa-
cetten, sondern die Zusammenhinge beider in der Situation der Interaktion.*
Anders gesagt: Ich mochte beschreiben, wie der Roboter seime Bewegungen
durch die Einbettung in die situationsgebundene Begegnung im Klassenzim-
mer der Vorschule erhilt.

Diese Begegnung umfasst auch die wihrend des Besuchs verrichtete Arbeit,
nicht nur die davor. Die Bewegungen des Roboters verweisen beispielsweise
unmittelbar auf die Arbeit der Master-Studierenden hinter dem Spiegel in Be-
reich C.# Als der Roboter sich schliefilich bewegt, zeigen seine Bewegungen an,
dass es den Studierenden gelungen ist, das Programm des Roboters durch Fern-
bedienung vom Laptop aus zu starten. Aber die Arbeit findet auch in Bereich B
statt, neben dem Roboterkorper. Das ist etwa in Zeile 11 ersichtlich, wenn der
Projektleiter fragt: «Kénnen wir Musik haben?» Durch diese Aufferung reagiert
der Projektleiter nicht nur auf die Anwesenheit und das Verhalten der beiden
Kinder neben ihm, sondern er leitet die Studierenden bei ihrer Arbeit an — denn
er fordert sie auf, ein Lernspiel (mit dem Kinderlied Wheels on the Bus) zu starten.

Die Auswirkungen der Agency des Roboters ergeben sich, wie schon das
Beispiel von «Kénnen wir Musik haben?» nahelegt, nicht allein aus seinen
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Bewegungen, der humanoiden Morphologie, den Einschreibungen kultureller
Marker und der Arbeit des Robotik-Teams, sondern sie sind auch von den si-
tuationsgebundenen semiotischen Aktionen in Bereich B abhingig. Damit der
Roboter als <lebendig> und gar <sozial> angesehen wird, miissen seine Bewegun-
gen als allgemein relevante verfiigbar gemacht werden: Die potenziellen Ge-
geniiber des Roboters miissen in der Lage sein, die Bewegungen des Roboters
als etwas zu erkennen, dass sie beachten sollen, dass sie bereits kennen, dem sie
Bedeutung beimessen kénnen und auf das sie schliefilich einwirken sollen. Wie
der Auszug zeigt, wird eine der wesentlichen Komponenten dieses Prozesses
durch die interaktionale Arbeit des Projektleiters erreicht. Wir sehen zunichst,
wie der Projektleiter die Eigenschaften des Roboters auswihlt und als nicht nur
bemerkenswert, sondern besonders signifikant herausstellt. Dann kategorisiert
er die Verhaltensweisen des Roboters sowie deren Mingel in Begriffen des
menschlichen Handelns. Schliefilich formuliert der Projektleiter die Aktionen
der Kinder als Leistungen des sozialen Charakters des Roboters. Er beteiligt
sich also an der Durchfithrung der Bewegungen als Bewegungen eines sozialen
Akteurs. Diese Bewegungen sollen Reaktionen hervorrufen, und es wird so da-
rauf reagiert, wie man das aus normativer Sicht bei einem sozialen Akteur tun
wiirde: durch ein Begrifiungsritual.

Vor Perrys Riickzug aus Bereich B (Zeile 14, Abb. 9) st6fit der Projektleiter,
als der Roboter beginnt, sich zu bewegen, und der Bildschirm zum Video wech-
selt, sein scharfes «Oh» aus. Diese Aufierung des Projektleiters bezont,* dass der
Zustandswechsel des Roboters bemerkt werden soll, wihrend er die Aufmerk-
samkeit der Gruppe darauf zieht. Im Gegensatz dazu beriihrt der Projektleiter,
als er die Verinderung der Unix-Shells am Bildschirm des Roboters bemerkt,
den Bildschirm hiufig, jedoch ohne jegliche semiotische Aktion, die diese Ver-
inderungen verdeutlichen wiirde. Er behandelt diese Art von Verinderungen
als Ereignisse, die nur die praktischen Aktionen des Teams etwas angehen und
semiotisch irrelevant, also fiir die Kinder nicht von Interesse sind.

Die semiotischen Mafinahmen des Projektleiters kodieren den Robo-
ter auch als lebendiges, menschliches Wesen.® In Zeile 7 und 10 beispiels-
weise spricht der Projektleiter, als er anmerkt, dass der Roboter schlift, der
Maschine Lebendigkeit zu. Auf dhnliche Weise bezieht sich der Forscher in
Zeile 1, 4, 5, 6 und 10 auf das technische Objekt als «RUBI» und weist in
Zeile 5 und 6 (wihrend er das Gesicht und die Hand des Objekts beriihrt)
darauf hin, dass dieses begriiit werden muss. Aug Nishizaka hat die Rolle der
Beriihrung bei Interaktionen untersucht und beschrieben, wie die taktile Re-
ferenz auf bestimmte Orte durch die Handlungssequenzen geprigt wird, in
die sie durch Zufall eingebettet ist.# In Zeile 5 lenkt der Projektleiter Tansys
Aufmerksamkeit auf das Gesicht des Roboters, indem er die Referenz durch
Beriihrung herstellt. Das beriihrte Gesicht wird durch die Interaktion nicht
nur zum Ziel der Aufmerksamkeit, sondern — in Kombination mit dem sprach-
lichen Gruf§ — zum Fokus der Interaktion. In Zeile 6 fithrt der Projektleiter
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das weiter, indem er den Begrifflungsvorgang (siche Abb. 6) durchfiihrt, «Hi
RUBI>» sagt und die Hand des Roboters schiittelt. Dieses Begriffungsritual,
das einen entsprechenden und erwarteten Umgang mit der Maschine model-
liert, konstituiert den Adressaten als eine bestimmte Art von Einheit, nimlich
als sozialen Akteur. Durch das Griifien des Roboters zielt der Projektleiter auf
eine erwartete Aktion ab, nimlich eine Begriffung durch einen sozialen Ak-
teur. In diesem Sinne ist der Roboter nicht nur aufgrund der seinem Kérper
inhirenten Eigenschaften ein Akteur, sondern auch aufgrund seiner interakti-
onalen Unterstiitzung durch die semiotischen Aktionen, die der Projektleiter
wihrend der Forschungssitzung durchfiihrt.

Das Erzielen des sozialen Charakters des Roboters ist auch von der Teil-
nahme der Kinder abhingig.® Die Kinder nehmen durch eigene Aktionen teil,
wir konnen deren Einbindung jedoch auch aus dem Verhalten des Projektlei-
ters ablesen. Wenn der Projektleiter iiber den Roboter als iiber einen lebenden,
sozialen Akteur redet und ihn als solchen behandelt, reagiert er damit auf die
Anwesenheit der Kinder in Bereich B und die spezifischen Aktionen, die diese
starten. Wenn der Projektleiter sagt, der Roboter schlafe, so tut er das nicht,
weil die Augen des Roboters geschlossen sind oder weil dieser im Bett liegt.
Es ist genau genommen nicht méglich zu sagen, der Roboter schlafe, weil sein
Korper keinerlei Regung zeigt. Wihrend der Interaktion ist der Computer-
Bildschirm des Roboters angeschaltet und zeigt diverse Unix-Shells mit flim-
mernden Befehlen. Es ist eher das mit Bezug auf die Kinder im Raum nicht
ordnungsgemifie Funktionieren, das den Roboter in einen Schlafzustand ver-
setzt. Der Roboter ist noch nicht eingerichtet, um singen, Lernspiele ausfithren
und Gesichter nachverfolgen zu kénnen (wie er das beim Eintritt der Kinder
sein sollte). Die Fachleute kénnen ihn jedoch nicht einfach als ein technisches
Gerit unter anderen behandeln. Die Erklirung <Schlaf> ist eine Antwort auf
die Komplexitit der Situation, mit der sie umgehen. Bei Kindern, die zu jung
sind, um zu verstehen, was Tod bedeutet, wird <Schlafen>, wenn sie sich fiir ein
totes Geschopf interessieren, oft als trostender Euphemismus verwendet. Der
Projektleiter greift anscheinend auf diese kulturell verfigbare Organisation
der Erfahrung zuriick und bedient sich der Schlaf-Erklirung, um den beleb-
ten Rabmen*® um den Roboter herum aufrechtzuerhalten. Bei der Prisentation
des Roboters als schlafend (nicht als aufler Funktion), leistet der Projektleiter
auch «Gesichtsarbeit»>. Er «gibt> dem Roboter «ein Gesicht», indem er einen
«besseren Kurs» fiir ihn einrichtet, «als dieser ansonsten in der Lage gewe-
sen wire einzuschlagen».*® So wahrt der Projektleiter nicht nur das Gesicht des
Roboters, sondern auch das eigene® und das des iibrigen Teams. Mit einem
lebendigen Stiick Technologie positionieren sich die Fachleute selbst als Robo-
teringenieur_innen.%

In die Szene versunken, beginnen die Kinder damit, in ihren Aktionen
die Aufmerksamkeit auf den Roboter zu lenken. Sie artikulieren fréhlich
Protoworter, weisen mit deiktischen Gesten Richtung Roboter und zeigen
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zugleich, dass sie beobachten, wie der Projektleiter auf ihre Aktionen reagiert.
Auf diese Weise konnen sie die Aktionen des Projektleiters formen. In Zeile 3
zeigt Tansy auf den Roboter und sagt «Ah». In Zeile 10 zeigen Tansy und Perry
auf den Roboter, und Perry dufiert «Ta ta». In Zeile 11 weist Perry erneut auf
den Roboter und macht «Ah-uh». In Zeile 15 und 16 fihrt Tansy eine Reihe
indexikalischer Gesten durch und sagt «Uh uh uh» (Zeile 16). Als die Kinder
ihre Aufgeregtheit tiber den Roboter zeigen, schlieit der Projektleiter sofort an
ihre Aktionen an. Mardi Kidwell und Don Zimmerman betonen, dass die Akte
geteilter Aufmerksamkeit — entgegen der Meinung von Psychologen® — nicht
nur das Erregen und Halten der Aufmerksamkeit der anderen auf ein Objekt
umfassen.” Wenn man in soziale Settings versunken ist, geben diese Handlun-
gen an, was ein anderer im Anschluss daran tun sollte. Ein Kind, das einem
Erwachsenen einen Gegenstand zeigt, erwartet eine soziale Aktion vom Emp-
finger der Darbietung. Als Perry und Tansy zum Projektleiter sehen, wihrend
sie Laute von sich geben und auf den Roboter zeigen, behandelt der Projekt-
leiter ihre Aktionen als <Darbietungen>, auf die er beflissen eingeht, indem er
das Gezeigte benennt und wiirdigt. Als Tansy in Zeile 3 «Ah» macht, antwortet
der Projektleiter (Zeile 4) mit «Ja, RUBI».

Indem der Projektleiter auf die Hinweise der Kinder reagiert,® konfiguriert
er deren Aktionen im Sinne des Roboters als einer Agency. Er wendet sich dem
Roboter nicht nur zu wie irgendeinem anderen Objekt, sondern macht die Ak-
tionen der Kinder verstindlich, indem er ihnen ein Framing in Hinblick auf
den sozialen Charakter des Roboters gibt. Aufgrund der Aufierungen des Pro-
jektleiters nehmen die Kinder aktiv an der Szene teil. Die priverbalen Ausdrii-
cke nehmen verbale Form an, sodass ihre Aktionen so gelesen werden konnen,
als redeten sie den Roboter als «<RUBI» an, begriifiten ihn, biten um Musik und
sprichen tiber den Schlaf des Roboters. Anders gesagt: Die Kinder stellen auf-
grund der Koordinierung mit den Aktionen des Projektleiters eine Beziehung
zum Roboter her und schreiben diesem die Ziige eines sozialen Akteurs ein.
Die anerkennenden Ausdriicke des Projektleiters haben, was auch zu beachten
ist, hiufig die Form einer Bestitigung. Wenn der Projektleiter sagt «Ja, RUBL»
oder «RUBI schlift, ja», weist er den Inhalt von «RUBI» und «RUBI schlift>
dem «Ah» bzw. «<Eh» der Kinder zu.

Man kann dieses Framing als Manipulation des Projektleiters auffassen, der
alles, was die Kinder tun, als Teil einer kohirenten Reihe von Ausdriicken er-
scheinen lisst, die einen lebendigen <anderen> implizieren.® Diese Interpreta-
tion lisst jedoch einige der wesentlichen Eigentiimlichkeiten der Interaktion
unberiicksichtigt.® Und sie lisst aufler Acht, dass die Kinder Teil der laufenden
Szene in Bereich B sind. Als die Fachleute entdecken, dass die Kinder in den
urspriinglich als Arbeitsraum vorgesehenen Bereich eingedrungen sind, versu-
chen sie, das nichtordnungsgemifie Funktionieren des Roboters als Schlafen zu
erkliren. Withrend die Kinder stindig auf dasjenige zeigen, was sie (auf Basis
ihrer fritheren Begegnungen mit dem Team) als wichtig erkennen, iibersetzt
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der Projektleiter die Protowdérter der Kinder und passt seine Aufierungen jenen
der Kinder an, sodass seine semiotischen Akte in den allgemeinen Aktionsab-
lauf passen. Perrys «Bo» und die Weiterentwicklung dieser Aufierung durch
den Projektleiter werden als legitime Ziige im Sprachspiel durchgefiihrt, das den
Roboter als lebendigen sozialen Akteur konfiguriert.® Das Funktionieren die-
ses Sprachspiels beruht auf den Bewegungen des Roboterkorpers. Die Hand-
lungseffekte dieser Bewegungen sind zwar relevant, jedoch nur aufgrund ihrer
intimen Unterstiitzung als Teil der grofieren, stindig aktualisierten, schrittwei-
sen Artikulation einer historisch geformten interaktionalen Situation. In dieser
Situation geht es also nicht nur um die Beziehung zwischen dem Roboter und
einer einzelnen Benutzerin/eines einzelnen Konstrukteurs, sondern um die
Anwesenheit aller, die an dieser Begegnung teilnehmen. Wenn der Projektlei-
ter sich dem Roboter zuwendet und iiber diesen spricht, formt er seine Worte
in Hinblick auf die Anwesenheit der Kinder, reagiert auf deren Aufierungen
und nimmt deren Ausdriicke auf.

Schluss
Wenn man die <Intimitit- in der Mensch-Technik-Begegnung beachtet, treten
in der Interaktion mit dem Vorschul-Roboter zwei Probleme hervor: das Pro-
blem der Arbeit und die Frage der Agency. Die gingigen Diskurse zur Robo-
tertechnologie drehen sich hiufig um das Szenario, dass Roboter massenweise
Menschen verdringen. Da es hier um soziale Roboter geht und wir diese aus
der Perspektive ihres tatsichlichen Einsatzes betrachten, verschiebt sich die
Problemlandschaft. Wihrend soziale Roboter so konstruiert sind, dass sie Ar-
beit verrichten, die herkommlicherweise durch Menschen verrichtet wird (in
unserem Beispiel das Singen mit Kindern und deren Unterhaltung), zeigt die
Vorschul-Interaktion keine Abnahme in Sachen Arbeit und Bemiihen. Meine
Schilderung konzentrierte sich iiberwiegend auf die Arbeit der Roboteringeni-
eur_innen. Die Lehrer_innen, die bei der Umsetzung halfen (vor allem durch
Fernhalten der Kinder bis zum Abschluss des Roboter-Aufbaus), wurden nur
am Rande erwihnt. Es ist jedoch gut vorstellbar, dass, wenn soziale Roboter
in die Klassenzimmer einziehen, ein Grofiteil der in diesem Fall durch die In-
genieur_innen erledigten Arbeit den Lehrer_innen zufiele. Selbstverstindlich
geht es bei dieser Arbeit nicht nur um Fertigkeiten wie das Konstruieren und
Instandhalten der Technik, sondern auch um Gesprichsroutinen sowie mul-
timodale und -sensorische Aspekte von Interaktion, die unabdingbar werden,
weil der Roboter auf eine soziale Einbindung abzielt. Es zeigt sich, dass die
Arbeit nun so ausgefiihrt wird, dass sie nicht immer zur traditionellen Rollen-
verteilung und zu den iiblichen Darstellungen der Arbeitsprozesse in diesen
Settings passt. Die Gefahr ist das Potenzial einer zunehmenden Unsichtbarkeit
dieser Arbeit. Da es bei diesen Verschiebungen nicht um <Auflerirdisches> oder
<Futuristisches> geht, sondern um prosaische Anstrengungen, die auch <intim>
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sind, stellt sich die Frage, wie diese Formen des Engagements wahrnehmbar
gehalten werden kénnen, damit ihre Bedeutung und ihr Umfang nicht in Ver-
gessenheit geraten.

Und dann ist da noch die Frage der Agency. In ihrem Call for Papers spre-
chen die Herausgeber dieses Schwerpunkts iiber die neuen Medien und be-
haupten, «Intimitit> kennzeichne «auch die Prozesse einer Selbstkonstitution
ohne vertrautes Selbst». Da ich Intimitit im Sinne von Situationsgebunden-
heit der Begegnung fasste (der Roboter wird durch interaktionale Bindung und
Unterstiitzung durch die Anwesenden verwirklicht), fiigt sich die emergieren-
de Agency des Roboters nicht ohne Weiteres in die westlichen Denkfiguren.
Dass der Vorschul-Roboter als Teil umstandsbedingter Erfahrungen verwirk-
licht wurde, stellt die Vorstellung infrage, das Selbst und die Agency miissten
im Innenleben eines Individuums begriindet sein. Wenn die Herausgeber von
den Auswirkungen der Intimitit auf die Selbstkonfiguration und «einer Selbst-
konstitution ohne vertrautes Selbst> sprechen, wollen sie méglicherweise nicht
einer positiven Haltung dem Phidnomen gegeniiber Ausdruck verleihen, auf
das sie hinweisen. Man konnte sich etwa die stereotype Szene vorstellen, in der
Roboter futuristische und sterile Riume bewohnen, in denen jede_r wie ein
Roboter aussieht. In dieser Geschichte werden wir, da wir mit Robotern le-
ben, zu <kalten>, <abweisenden> und <reservierten> Wesen. In den tatsichlichen
Labors geht es jedoch weder darum, «so flink, so problemlos» zu sein (wie im
Eddie-Izzard-Zitat zu Beginn), noch reserviert und abweisend. Stattdessen gibt
es Pannen, Anstrengung und Bindung. Diese Bindung stellt die herkémmli-
chen Grenzen zwischen dem Selbst und der Welt infrage. In dieser Arbeit be-
handelte ich die Rekonfiguration von Agency als etwas, das uns nicht aus der
Welt herauslost, sondern fiir die Welt 6ffnet. ¥

Und dieses Verstindnis von Agency gilt nicht nur fiir Roboter, sondern
auch fiir das menschliche Gegeniiber. Im Labor verwischen die Handlungen
der Unterstiitzung und Pflege die Grenzen zwischen dem Roboter und jenen,
die an den Situationen seiner Inszenierung partizipieren. Das bedeutet, dass
nicht nur die Technik durch menschliche Aktionen und Interaktion unter-
stiitzt wird, sondern auch die Menschen durch diese Begegnungen geformt
werden. Durch diese Bindungen, die ebenfalls die Grenzen zwischen Biologi-
schem und Synthetischen infrage stellen, kénnen wir die Dynamik menschli-
cher Rollen beobachten.

Was hat das mit der eingangs thematisierten Gewalt zu tun? Auf welche
Weise fiihrt die interaktional verteilte Agency zu Frustrationen, Bindungsab-
lehnung und gewalttitigem Reagieren, wie man es bei der Aufgabe in meinem
Kurs und Furby auf YouTube, und spektakulirer noch in der David Zwirner
Gallery sieht? Ich habe an diesen Mensch-Maschine-Begegnungen nicht teil-
genommen, die Transkriptionen, Berichte, Fotos und YouTube-Videos legen
jedoch nahe, dass in diesen Fillen die Vorstellung der Ausnahmestellung des
Menschen («Wie konnen diese Maschinen wagen, das infrage zu stellen?») und
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der tief verwurzelte Begriff der im Innenleben eines einzelnen Individuums
verwurzelten Agency eine Rolle spielen. Als meine Student_innen mit einem
Chat-Bot kommunizieren mussten, fassten sie diesen als unabhingigen Agen-
ten auf und nahmen an, dieser sei vollkommen autonom und autark. Ohne die
ibrige interaktionale Unterstiitzung enttiuschte der Bot jedoch und wurde be-
schimpft, angepobelt und gequilt.

Im Labor andererseits wusste der Projektleiter, dass der Roboter nicht schlief
und die Kinder nicht begriifite. In der gegebenen Situation musste er jedoch so
tun als ob. Dieses Engagement hatte nicht nur mit seinen Uberzeugungen und
seiner Bereitwilligkeit zu tun, die Maschine zu unterstiitzen, sondern mit der
Dynamik der Situation in diesem Setting mit mehreren Teilnehmer_innen. Der
Projektleiter reagierte auf das, was um ihn herum geschah: Wihrend er damit
beschiftigt war, den Roboter funktionstiichtig zu machen, bemerkte er, dass ei-
nes der Kinder in den Raum gelangt war und sich neben ihn setzte. Unabhin-
gig von den moglicherweise rationalisierten Uberzeugungen des Projektleiters
lisst sich die Agency des Roboters (und jene des Projektleiters) in dieser Situa-
tion nicht vollstindig tiber ein individuelles Innenleben erkliren. Aufgrund des
Verlaufs der Begegnung in der Vorschule war es sinnvoll, dass der Projektleiter
mitmachte und stindig den Roboter als Gegeniiber inszenierte. Es blieb ihm
tatsichlich keine andere Moglichkeit.

Wir sind leicht zu faszinieren von neuen Technologien, die «so flink, so
problemlos» funktionieren und nahtlose Interaktionen versprechen, in denen
sie unsichtbar werden. Anscheinend haben wir auch Vergniigen daran, diese
menschenihnlichen Maschinen misshandelt zu sehen.® Es gibt jedoch auch das
banale Antlitz dieses Phinomens — jenes der situationsgebundenen Unterstiit-
zung. Dies habe ich in diesem Text thematisiert und ein Beispiel dafiir geliefert,
wie wir (durch «intime Verfahren») die Aktionen der Riicksichtnahme bestim-
men konnen. Ich habe also das Einsetzen der Agency durch ihre Verteilung in
situationsgebundene Einzelheiten alltiglicher Praxis nachgezeichnet.

Ich méchte Sarah Klein, Maurizio Marchetti, Dori Morini, Javier Movellan,
den Teilnehmern an der ethnografischen Studie und den Herausgebern der
Sonderausgabe fiir ihre Beitrdge zu dieser Studie danken.

Aus dem Englischen von Leonhard Schmeiser
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