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Hintergrund Forschungsfragen

Auf Grund des derzeitig vorherrschenden Fachkräftemangels 
und der steigenden Anzahl pflegebedürftiger Menschen 
werden innovative Lösungen gebraucht. Der Einsatz von 
sozialer Robotik stellt einen Lösungsansatz dar, um auf die 
steigenden Bedarfe im Bereich der Pflege adäquat zu 
reagieren. Trotz des Potentials von Innovationen und 
Technologien herrschen Lücken zwischen den Bedarfen der 
Nutzenden und den Lösungsansätzen. 

• Welche Personen sind bereit soziale Roboter zu nutzen und 
welche reagieren ablehnend?

• Welche Aufgaben könnten soziale Roboter in der Pflege und 
Betreuung von Menschen mit Pflegebedarf übernehmen?

• Welche Funktionen sollten soziale Roboter hinsichtlich 
Sprache, Mimik und Gestik und Fortbewegung besitzen?

• Wie sollten soziale Roboter morphologisch gestaltet sein? 
• Welche Persönlichkeitsmerkmale sollten soziale Roboter 

besitzen?
• Wie autonom darf ein sozialer Roboter sein?
• Welche Befürchtungen und Ängste haben Nutzende 

hinsichtlich sozialer Robotik?
Theoretische Überlegungen

Theoretische Modelle für die Fragebogenkonzeption

Forschungsmethoden

Zur Ermittlung von Akzeptanz, Design- und 
Funktionsvorstellungen von sozialen Robotern wurde eine 
explanative Studie in Form einer internetgestützten Befragung 
durchgeführt. Der Onlinefragebogen wurde mittels SoSci Survey 
realisiert und Schüler:innen in Pflegeausbildung, durch eine E-
Mailverteilung zur Verfügung gestellt. Schulleiter:innen der 
Pflegeschulen fungierten als Gatekeeper und Vermittelnde.

Erste Ergebnisse

Schritte der Operationalisierung

Insgesamt haben 457 Auszubildende und Pflegepädagogen 
den Fragebogen beantwortet. Die Studie zeigt, dass 
Auszubildende im hohen Maß aufgeschlossen gegenüber 
neuen Technologien sind. Auch im Bereich der sozialen 
Robotik ist überwiegend ein hohes Interesse zu erkennen. 
Allerdings hat die überwiegende Mehrheit der Befragten 
auch Befürchtungen und Ängste. 
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Schritte der Operationalisierung am Beispiel der Morphologie

n=444

• Theorie des geplanten 
Verhaltens (Ajzen I., 1991)

• Technikakzeptanzmodell TAM 
(Davis F., 1989)

• Technikakzeptanzmodell TAM II 
(Venkatesh V. & Davis F.D., 
2000)

• Unified Theory and Use of 
Technology- UTAUT (Venkatesh 
et al. 2003)

• Innovationsdiffusionstheorie 
(IDT) (Rogers W.A., 1995)

• Technology Usage Inventory 
(TUI) nach Kothgassner (2003)

• Kurzskala zur Erfassung der 
Technikbereitschaft (Neyer et al. 
2012)

• Almere-Modell nach Heerink et 
al. (2010)

Theoretischer 
Begriff

Studie/ 
Herkunft

Indikatoren Items Instrument

Grundlegende 
äußere Gestalt 
(Remmers P., 
2021)

Äußere 
Gestalt 
(Mensch, 
Android, Tier, 
Abstrakt)

Wie sollten soz. Roboter
aussehen?
-Menschlich
-Tierisch
-Abstrakt
-komplett wie ein 
Mensch

5-Stufige Likert-
Skala von Stimme 
überhaupt nicht 
zu- Stimme voll 
und ganz zu

Morphologie

Geschlecht 
(Stocker L., et al., 
2021)

Männlich, 
Weiblich, 
Geschlechts-
neutral

Welche äußeren 
geschlechtstyp. 
Merkmale sollte ein soz. 
Roboter besitzen?
-Männliche
-Weibliche
-Geschlechtsneutrale

Geschlossene, 
Einfachauswahl

Oberfläche 
(Rogge A., 2021)

Plastik, Fell, 
Haare, Textil, 
synthetische 
Haut

Aus welchem Material 
sollte die Oberfläche 
des soz. Roboter 
bestehen?
-Plastik
-Fell/ Haare/ Textil
-synthetische Haut

5-Stufige Likert-
Skala von Stimme 
überhaupt nicht 
zu- Stimme voll 
und ganz zu


