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Unser Bild vom Roboter

Begriff entsteht im Nachdenken lber den Menschen
und seine Arbeit in Philosophie und Literatur.

Robotey Vorlauferbegriff: der Automat.
»Roboter” findet sich zuerst Anfang der 1920er Jahre
__ bei dem tschechischen Autor Karel Capek —angelehnt am

tschechischen Wort fiir Zwangsarbeit.
Mehr Bild als Realitat, mehr Metapher als Alltag.
Ersetzer, Verdranger, Assistent, Butler, Abbild... des Menschen.

Nicht nur Maschine, sondern intelligent und autonom
handelnd. Manchmal gar emotional. Immer irgendwie
humanoid.




Industrieroboter

Seit den 1960er Jahren im Einsatz.
Definition nach VDI-Richtlinie 2860 von 1990

= universell einsetzbare Bewegungsautomaten mit mehreren
Achsen, deren Bewegungen hinsichtlich Bewegungsfolge und
Wegen bzw. Winkeln frei (d. h. ohne mechanischen Eingriff)
programmierbar und gegebenenfalls sensorgefiihrt sind. Sie

sind mit Greifern, Werkzeugen oder anderen Fertigungsmitteln :/-/A,-
ausriistbar und kénnen Handhabungs- und/oder S f){:
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Roboter nach Anwendung

Weltraum/Wasser — kaum zugdnglich fiir den Menschen
Unter Tage, Tunnel etc. — sehr schwer zugdnglich fiir Menschen
Mikro-/Nanobereich — schwer zugénglich fiir Menschen
Abfallentsorgung — unangenehm fiir Menschen
Medizintechnik — genauer als Menschen
Bau, Industrie — 6konomischer Nutzen
Edutainment — Unterhaltung fiir den Menschen

Individuelle Aufgaben — Assistenz fiir den Menschen
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Vverbreitung

in der herstellenden Industrie.

400
Roboterdichte 200
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= Verhaltnis Industrieroboter pro
10.000 beschaftigte Personen
‘ ‘ Im Durchschnitt 50 — 100 weltweit H
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Zahlen Serviceroboter im Haushalt insgesamt und Vacuum weltweit 2009 IFR 2010a 1



Isaac Asimovs Roboter-,,Gesetze” v1.0
1. Ein Roboter darf keinen Menschen verletzen oder durch
Vi,Sivon Untatigkeit zulassen, dass ein Mensch zu Schaden kommt.
2. Ein Roboter muss den Befehlen der Menschen gehorchen
—es sei denn, ein solcher Befehl wiirde Regel eins
—_— widersprechen.
; V4 3. Ein Roboter ist zur Selbsterhaltung verpflichtet — es sei denn,
Yy A" dies wiirde mit Regel eins oder zwei kollidieren. $
& ‘/ﬂf\:ﬁ& priimisse: Schutz des :
) einzelnen Menschen | £
¢ —————————— g
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Isaac Asimovs Roboter-, Gesetze” v1.1 Isaac Asimovs Roboter-, Gesetze” v2.0
0. Ein Roboter darf die Menschheit nicht verletzen oder durch
Passivitat zulassen, dass die Menschheit zu Schaden kommt. 1. Ein Roboter darf keinen Menschen verletzen.
1. Ein Roboter darf keinen Menschen verletzen oder durch 2. Ein Roboter ist verpflichtet, mit Menschen
Untatigkeit zu Schaden kommen lassen, aulRer er verstieR3e zusammenzuarbeiten, es sei denn, diese Zusammenarbeit
damit gegen das nullte Gesetz. stiinde im Widerspruch zum ersten Gesetz.
2. Ein Roboter muss den Befehlen der Menschen gehorchen —es 3. Ein Roboter muss seine eigene Existenz schutzen, so lange er
sei denn, solche Befehle stehen im Widerspruch zum nullten dadurch nicht in einen Konflikt mit dem ersten Gesetz gerat.
oder ersten Gesetz.
4. Ein Roboter hat die Freiheit zu tun, was er will, es sei denn, er
3. Ein Roboter muss seine eigene Existenz schiitzen, so lange wiurde dadurch gegen das erste, zweite oder dritte Gesetz
dieses sein Handeln nicht dem nullten, ersten oder zweiten . verstofen. N
Gesetz widerspricht. priimisse: Schutz der g Priimissen erweitert um Kooperation 5
Menschheit : und Freiheitsrechte des Roboters i
————————— & - E)
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Arbeits-/Autorititsteilung Arbeits-/Autorititsteilung

vgl. Christaller u.a. 2001: 37
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vgl. Christaller u.a. 2001: 37
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Arbeits-/Auto ntutstellung Gestu[tungspeyspektiven fur
B e Serviceroboter
— —
Alarm- ABS Auto-  Experten-
system pilot System

i ,&& o ) %\\Qﬁd N 5 1. Mensch als nur ein 2. Roboter als niedliche
N & o & g Element in der Modellierung kybernetische Kreaturen,
Qv&o*“\ Qﬁ’v“o & W*‘” 3 einer Mensch-Maschine- deren komplexes Verhalten
N ® \‘&\\‘ w&‘ @;\@9 e Symbiose mit libergreifender den Mensch erfreut und
& w@“‘ 0 & z Systemdynamik. unterhélt.
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Grenzen

Vorlanfige Beruhigung: Grenzen der Robotik

Automatisierung hat immer Rationalisierung zum Ziel.

Wie wir vorhandene Erwerbsarbeit verteilen, bleibt eine
gesellschaftliche Entscheidung.

Nach 50 Jahren Robotik Grenze/Probleme weiterhin bei:
Umgang mit Unsicherheit und Unwagbarkeiten.
Flexibilitat und Lernfahigkeit.

Varianz von Verhaltensweisen.

Tacit skills und body intelligence. ai

Gangige Angste: der Roboter als...

... Jobkiller.
... intelligente Spezies, die sich tber uns erhebt.

... Technik, die auRer Kontrolle gerat.

il pert stirbt
9: William RO tirbt
1;7uvcw’ einen Roboter in einer

Fordfabrik in Michigan.
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Mit einem vollig
unbekannten Auto

Erfahrung statt
Routine!

Bei unterschiedlich— Bei verschiedenen
sten Bedingungen Stadien des Verschleif$
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_————
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Erfahrung
——

dynamisch

Fahigkeit, erfahrungsgeleitet

Handeln und entscheiden \
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objektivierend

passt perfekt

planbare Situationen

— —

ohne Unwagbarkeiten

| —

Vorausschau klar...
—was erwartet mich?

subjektivierend

—was ist die passende Reaktion?

objektivierend subjektivierend
Befihigung
planbare Situationen Mit dem Unvorhergesehenen umgehen

ohne Unwégbarkeiten Handeln in unbekanntem Terrain

| —

Vorausschau klar...
—was erwartet mich?
—was ist die passende Reaktion?

Entscheiden in Unsicherheit

objektivierend

Kernkompetenzen

subjektivierend

Herausforderungen unserer

. it
(Arbeits)-Welt Komplexitét
/——
unsicherheit
—
Social Web Okonomisiernng
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j i Globalisiernng
Subjektvierung L dividualisiernsnd
Fachkriftemangel
Informatisierung Nachhaltigkeit Prekarisierung
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web www.sabine-pfeiffer.de
twitter @sabinepfeiffer
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