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EinfUhrung

,If we teach today’s students as we taught yesterday’s,
we rob them of tomorrow. “

- John Dewey: Democracy and Education.
New York, Macmillan, 1944.

Was wird in diesem Kapitel behandelt:
= die sich wandelnde Natur der Bildung,
= eine kurze Geschichte der Bildungsroboter,

= echte Roboter versus fiktive Roboter,
= Ausblick auf die folgenden Themen.

Ein modernes Lernszenario: Sarah besucht einen Informatikkurs und arbeitet heute
mit Ozobot. Mit ihm (siehe Bild 5.5) fangt sie Pokémon und lernt dabei spielerisch
grundlegende Kodierungskonzepte kennen. Ozobot ist ein kleiner programmier-
barer Roboter, entwickelt, um den Unterricht von Mathematik und Naturwissen-
schaften bis hin zur Kunst praxisnah zu unterstiitzen. Zur gleichen Zeit nimmt
Ben an einem Spanischkurs teil. Er interagiert mit Pepper, einem Roboter, der
einem Menschen mit Armen und einem Gesicht, das als freundlich und niedlich
empfunden werden soll, recht dhnlich sieht (Bild 1.3). Sie sprechen tiber das Leben
von StraBenkindern in Lateinamerika. Pepper spricht langsam und ohne Akzent
und wiederholt geduldig, wenn Ben ihn nicht verstanden hat. Er kann Lehren und
Lernen in verschiedenen Disziplinen unterstiitzen. Er spricht 27 Sprachen und ist
in der Lage, menschliche Emotionen zu erkennen und sozial zu interagieren.

Der Einsatz von Bildungstechnologien zur Unterstiitzung des Lernens und Lehrens
hat sich von computergestiitzten Prasentationen und Online-Lernumgebungen hin
zu den neuesten Lehrtechnologien, ndmlich zum Einsatz von Bildungsrobotern wie
Ozobot oder Pepper entwickelt. Schulen und Universitaten auf der ganzen Welt
haben bereits damit begonnen, den Einsatz von Robotern im Klassenzimmer zu
testen. Rasche technologische Innovationen, die unter dem Stichwort ,Digitalisie-
rung“ zusammengefasst werden, sind ein Grund fiir diese Entwicklung. Vor dem
Hintergrund der digitalen Transformation spielt der kompetente Einsatz digitaler
Medien im aktuellen Bildungsdiskurs eine immer wichtigere Rolle. Immer haufi-
ger treten die sogenannten ,Kompetenzen des 21.Jahrhunderts* (die sog. 215 Cen-
tury Skills) in den Vordergrund und umfassen u.a. Informations-, Medien- und
Technologiekompetenz, Kooperations- und Kommunikationsfahigkeit sowie Lern-
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und Innovationsfahigkeit. Eine Aufgabe von Unterricht ist daher, neue Kenntnisse
und Kompetenzen zu vermitteln und neue Formen des Austauschs in einer zuneh-
mend vernetzten Welt zu lehren. Die Robotik ist eine treibende Kraft in diesem
technologischen Wandel und ihre Bedeutung in unserem zukiinftigen Alltag wird
stetig zunehmen. Aus diesem Grund muss den Studierenden die Moglichkeit gege-
ben werden, sich diesem Thema zu nahern und sich Wissen dariiber anzueignen,
um auf heutige und zukiinftige Lebens- und Arbeitsumgebungen vorbereitet zu
sein. Was noch wichtiger ist: Die Forschung zeigt uns, dass das Lernen mit Robo-
tern fiir Schiiler' aller Altersgruppen interessant ist. Es fordert ihre Neugier ge-
geniiber Themen, von denen die Betreffenden nie gedacht hatten, dass sie sie inte-
ressieren wirden. Der Einsatz von Bildungsrobotern kann dazu beitragen, eine
Lernumgebung zu schaffen, die Schiiler durch die Neuartigkeit des Interaktions-
mediums an den Inhalt fesselt.

In diesem Buch skizzieren wir zundchst verschiedene Lernparadigmen, die der
Bildungsrobotik zugrunde liegen und betrachten dann das Potenzial von Robotern
in der Bildung und die Rollen, die sie bei der Wissensvermittlung spielen konnen.
Dariiber hinaus werden wir technische Anforderungen und Anwendungspotenzi-
ale sowie mogliche damit verbundene Herausforderungen diskutieren. SchlieBlich
werden wir untersuchen, wie die visuellen, sozialen und verhaltensbezogenen Sig-
nale eines Roboters das Lernen beeinflussen und welche Forschungsmethoden ge-
eignet sind, um Mensch-Roboter-Interaktionen im Bildungsbereich zu untersu-
chen.

B 1.1 Lehrtechnologien: Die digitale Wende
in der Bildung

,Bildung® ist im 21.Jahrhundert im Wandel. Die Rolle von Robotern in der zukiinf-
tigen Bildung kann daher nicht isoliert betrachtet werden, sondern muss im Zu-
sammenhang mit den digitalen Veranderungen verstanden werden, die derzeit zu
beobachten sind. Die zentrale Idee dieses neuen Ansatzes zum Lehren und Lernen
besteht darin, dass die Wissensvermittlung und der Wissenserwerb heute weitge-
hend durch digitale Technologien erfolgen kann. Digitale Technologien erlauben es
Lehrkraften, Lernen zu personalisieren und dem Lernenden die Verantwortung fiir
seinen personlichen Lernprozess zu tibertragen.

! Alle generischen Formen schlieBen alle Geschlechter mit ein. Auf die wortinterne GroBschreibung, den Gender-
stern oder den Unterstrich wurde aufgrund der Empfehlungen des Rechtschreibrates von 2018 und der
Gesellschaft fiir Deutsche Sprache von 2019 verzichtet.



1.1 Lehrtechnologien: Die digitale Wende in der Bildung 3

Ein Trend in der digitalen Transformation der Bildung, der ein immenses Wachs-
tum erlebt, ist das Online-Lernen. Statt einer textbasierten, statischen Lernerfah-
rung in einem Klassenzimmer oder einem Horsaal arbeiten die Lernenden mit
einem Online-Lernprogramm an Lernelementen, die in Produktionsstudios, Work-
shops oder auBerhalb der Lernumgebung fiir sie zusammengestellt wurden. Diese
Inhalte werden in der Regel liber das Internet mithilfe von Lernmanagementsyste-
men (LMS) vermittelt. Einer der groten Vorteile dabei ist, dass die Studierenden
ihre eigene Lernintensitat und die Geschwindigkeit, mit der sie in ihrem Lernpro-
zess voranschreiten, selbst bestimmen konnen. Kurse, die in solchen anpassbaren
Formaten angeboten werden, konnen sehr viele Teilnehmer erreichen, da eine
groBe Anzahl von Lernenden die digitalisierten Inhalte in sogenannten Massive-
Open-Online-Kursen (MOOCs) abrufen kann.

Viele Bildungseinrichtungen betrachten MOOCs als Schliissel zum Lehren und
Lernen in einer modernen Welt. Es hat sich jedoch gezeigt, dass dieses Format
unter extrem niedrigen Erfolgsquoten leidet, die oft unter 5% liegen. Khalil und
Ebner (2014) erwdhnen, dass Zeitmangel, mangelnde Motivation der Lernenden,
das Gefiihl der Isolation und ein Mangel an Interaktivitat die zentralen Probleme
in solchen Online-Lehr- und Lernszenarien sind. Die versprochene GroBenord-
nung, in der ein Tutor Tausende von Studierende und Nichtakademiker kostenlos
unterrichtet, ist nicht erreicht worden (Neubdk et al., 2015). Die hohen Produk-
tionskosten von professionellen Online-Kursen fiihrten dazu, dass erhebliche Ein-
schreibgebilihren erhoben werden miissen (Hollands, 2014). Diese Probleme be-
stehen auch in geschlossenen Online-Kursen, die von etablierten Universitaten
angeboten werden, um beispielsweise Mikrozertifikate zu erwerben (Handke und
Franke, 2013). Daher werden Online-Kurse wahrscheinlich nicht die Losung fiir
die Probleme des traditionellen Lehrens und Lernens sein.

Wir brauchen eine zusitzliche Komponente, in der das digital erworbene Wissen
vertieft und eingeiibt wird. Damit erdffnen sich neue Moglichkeiten fiir den
Prasenzunterricht, der dann kompetenzorientiert und nicht primar auf den Wis-
senstransfer ausgerichtet sein kann. Deshalb wird ein zweiphasiges Lehr- und
Lernszenario vorgeschlagen: Online-Inhaltsvermittlung und selbstgesteuerter In-
haltserwerb, jedoch mit angeleiteter Wissensvertiefung. Dieses Szenario, das lange
Zeit mit dem Begriff ,umgekehrter” oder ,invertierter Unterricht* (Lage et al.,
2000; Baker, 2000) assoziiert wurde, ermoglicht den Lernenden nicht nur ihren
eigenen Lernstil und ihren eigenen Zeitrahmen beizubehalten, sondern auch einen
hohen Grad an Individualisierung in der Online-Phase. Mehr noch, sie stiitzt sich
auf eine anschlieBende Prasenzunterrichtphase, in der das neu erworbene Wissen
vertieft und eingeiibt wird.

Eine groBe Verbesserung der Online-Bildung, die sowohl im Prasenzunterricht als
auch online genutzt werden kann, kam mit dem Aufkommen virtueller und erwei-
terter Realitdten (VR, Virtual Reality und AR, Augmented Reality), die es den Ler-
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nenden ermoglichen, eine immersive Lernerfahrung zu machen. Virtuelle Realitat
ist eine computergenerierte Simulation von Umgebungen, in denen Benutzer drei-
dimensional und realistisch interagieren konnen und in denen sie sich durch elek-
tronische Gerate wie Helme oder mit Sensoren ausgestattete Kleidung prasent fiih-
len konnen (Biocca, 1992; Steuer, 1992; Zhou und Deng, 2009). Aktuelle bekannte
VR-Systeme sind z.B. die CAVE, ein begehbarer Wiirfel, auf dessen Wéande Bilder
projiziert werden, sodass sich fiir den Anwender im Inneren des Wiirfels mit einer
3D-Brille der virtuelle Eindruck einer realen Szene ergibt (CAVE, Cruz-Neira et al.,
1992). Andere Systeme setzen auf mit LCD-Bildschirmen ausgestattete sogenannte
Head-Mounted Displays (HDM, Santos et al., 2009), auf dem Kopf tragbare Aus-
gabegerite. Augmented Reality kombiniert Objekte und Elemente aus dem wirk-
lichen Leben mit VR-Komponenten (Azuma, 1997). Im Vergleich zu VR koexis-
tieren bei AR virtuelle Elemente in realen Umgebungen und ermoglichen so die
Verschmelzung von Lernelementen im virtuellen Raum und in der realen Welt
(Bower et al., 2014). Mobile mit GPS ausgestattete Gerdte erhohen die Mobilitét
und Interaktion der Lernenden untereinander und ermoglichen es, die reale Welt
authentisch erganzt durch virtuelle Elemente wie Bilder, Texte oder Videos zu er-
leben. AR-Lehrbiicher sind ein Beispiel fiir solche Anwendungen in der Bildung.
Vorlesungsaufzeichnungen werden durch Visualisierungen, 3D-Modelle oder Si-
mulationen erganzt, die eine neue interaktive Art des Lernens schaffen.

Ein groBer Vorteil von Virtual- und Augmented-Reality-Anwendungen in der Bildung
ist, dass sie realitdtsnahe Erfahrungen auf immersive Weise ermoglichen. Neuere
Arbeiten zeigen, dass der Einsatz von VR- und AR-Systemen in der Bildung einen
positiven Einfluss auf die Lernergebnisse haben kann, wie z.B. erhohte Motivation
und Interesse oder hohere Leistung und Kreativitat (Makransky und Lilleholt,
2018; Alhalabi, 2016; Bower et al., 2014; Wu et al., 2013). Padagogische Fragen
und Herausforderungen ergeben sich jedoch aus der Implementierung sowohl von
Online-Lernen als auch von VR- und AR-Anwendungen in der Bildung. Innovative
Unterrichtsansatze in Erganzung zu herkommlichen lehrerzentrierten, umset-
zungsorientierten Methoden sind erforderlich.

Eine Lehrkraft leistet heutzutage nicht mehr nur Wissensvermittlung, sondern As-
sistenz im Bildungsprozess: ,Vom Weisen auf der Biihne zum Begleiter (King,
1993). Diese neue Rolle ist eine Herausforderung. Sie umfasst die Beantwortung
von Fragen, die Betreuung von Projektarbeiten im Unterricht, Gruppenarbeit mit
den Lernenden und die Steuerung von Technologien wie Audience-Response-Syste-
men (ARS) oder Lern-Apps. Das sind Aktivititen, die inhaltsspezifische, mediale
und technologische Kompetenzen erfordern. Eine einzelne Lehrkraft ist oft nicht in
der Lage, alle diese Rollen ausreichend zu iibernehmen, insbesondere in Klassen
mit mehr als 25 Lernenden (Handke, 2020). Aber auch in kleineren Klassen kann
der standige Wechsel zwischen Inhalt und Technologie den Lehrer von der Zusam-
menarbeit mit den Lernenden ablenken. Infolgedessen benotigen wir mehr Assis-
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tenten, die diese Aufgaben iibernehmen, idealerweise einen fiir jeden Studenten.
Dies kame dem antiken Ideal nahe, dass Sokrates durch die StraBen Athens wan-
dert, wahrend er sich mit einem Studenten unterhalt.

Heute gibt es jedoch eine neue Option. Eine Lehrtechnologie, die die Bildung in
nicht allzu ferner Zukunft pragen wird, ist der Einsatz von Robotern fiir das Lehren
und Lernen. Wir glauben, dass Roboter ein besonders groes Potenzial haben, die
Zukunft der Bildung zu gestalten und Schiiler zum Lernerfolg zu fithren. Einschla-
gige Lernerfahrungen mit Bildungsrobotern (seien es Roboter als Werkzeuge oder
als soziale Akteure), wie z.B. beim Programmieren oder einfach durch die Zusam-
menarbeit mit ihnen, konnen die Kreativitat anregen, das Problemldsen trainieren
und diejenigen selbstregulierenden Lernfahigkeiten fordern, die Lernende bendti-
gen, um im heutigen und zukiinftigen Arbeitsleben erfolgreich zu sein. Bildungs-
roboter als soziale Akteure konnen zumindest in gewissem Umfang einige der Auf-
gaben von menschlichen Lehrkraften iibernehmen und diesen dadurch neue
Freirdaume fiir individuelle Beratung und Betreuung ermoglichen. Ein Einsatz von
Robotern, der den Menschen nicht ersetzt, sondern unterstiitzt, ist ein wesent-
licher Bestandteil der digitalen Wende. Wahrend die Rolle des Lehrers und die des
Roboters die Lernerfahrung verandern wird, machen Roboter den Lehrer nicht
iiberfliissig. Die Programmierung der Roboter, die Erstellung von Inhalten und die
Wartung werden sogar zu vielen neuen Arbeitsplatzen fiihren.

Man konnte an dieser Stelle argumentieren, dass virtuelle ,Lehrkrafte“, die auf
Bildschirmen oder mobilen Anwendungen basieren, diese Aufgabe ebenfalls erfiil-
len konnten und keine teure Hardware benotigen wiirden. In diesem Buch werden
wir jedoch argumentieren, dass die einzigartige physische Verkorperung und die
interaktiven Fahigkeiten von sozialen Robotern der Schliissel zur Bildung einer
sozialen und doch einfiihlsamen Bindung zwischen den Lernenden und den Robo-
tern ist und, dass diese Bindung die Lernerfahrung verbessert. Mechanische Robo-
ter sind dagegen vielleicht nicht in der Lage, sich mit einem Menschen zu unter-
halten, aber durch ihren Formfaktor oder ihre manipulative modulare Struktur
bieten sie eine Plattform, um etwas iiber Technik und Wissenschaften zu lernen.
Daher enthélt dieses Buch Kapitel iiber beide Arten von Robotern: als soziale Ak-
teure und als Werkzeuge.

Was ist mit der Vergangenheit? Gab es Beispiele von Robotern, die menschliche
Lehrer in der Bildung vor der Digitalisierung begleitet haben? Gibt es dartber
hinaus Beispiele fiir den Einsatz von Robotern in Lehr- und Lernumgebungen, die
iiber die beschriebenen hinausgehen? Die folgenden Passagen geben zundchst
einen allgemeinen Uberblick und befassen sich dann mit dem Potenzial von Robo-
tern im Vergleich von Wissenschaft und Fiktion und dem, was zur imaginéaren und
realen Welt gehort.
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B 1.2 Definition von und Einflihrung
zu Bildungsrobotern

Unter ,Bildungsroboter” werden alle Roboter verstanden, die im Bildungskontext
eingesetzt werden konnen. Je nach ihrem Interaktionsstil mit Menschen lassen sie
sich in Roboter einteilen, die als Werkzeuge oder als soziale Akteure eingesetzt
werden konnen. Als Werkzeuge werden sie entweder eingesetzt, um Lernende
iiber Roboter an sich zu unterrichten oder, um durch ihre Programmierung techni-
sches Wissen zu vermitteln (Eguchi, 2012). Zu dieser Kategorie gehoren Roboter
wie die LEGO Mindstorms oder der Aibo-Roboter (Sony).

In ihrer Rolle als soziale Akteure werden Roboter als Lernbegleiter betrachtet
(Miller und Nourbakhsh, 2016). Durch soziale Interaktionen bieten sie Unterstiit-
zung und Hilfe. Sie konnen in einem facheriibergreifenden Kontext eingesetzt
werden. Zu dieser Gruppe gehoren humanoide Roboter wie der Pepper-Roboter
(SoftBank Robotics) oder Teleprasenzroboter wie der Beam-Roboter (Suitable Tech-
nologies). Wie wir in spéteren Kapiteln sehen werden, handelt es sich bei dieser
Unterteilung eher um ein Kontinuum als um eine binare Unterscheidung.

Bildungsroboter gibt es schon seit vielen Jahren. Da Roboter zuerst in Fabriken
eingefiihrt wurden, fokussierte sich der Unterricht im Rahmen von Mechatronik-
Lehrplanen auf den Bau und die Programmierung von Industrieroboterarmen. Die
Komplexitit dieser Maschinen (wie z.B. der KUKA-Roboterarm) machte sie fiir
nicht ingenieurwissenschaftliche Studierende mehr oder minder unzuganglich.

Das Massachusetts Institute of Technology (MIT) begann bereits 1987 mit der Arbeit
an einer Ausbildungsroboterplattform unter dem Titel ,Logo Brick“, die mittler-
weile zu ihrem ,,Red Brick“ weiterentwickelt wurde. The LEGO Group (TLG) interes-
sierte sich fiir diese Entwicklung und begann 1996 mit dem MIT zusammenzuar-
beiten, woraus 1998 der erste programmierbare LEGO-Baustein namens ,Robotics
Invention System® (RIS) entstand (Martin et al., 2000). Er wurde als LEGO Mind-
storms vermarktet. Das urspriingliche Design wurde mit den Mindstorms NXT und
EV3 verbessert (Bild 1.1).

LEGO Mindstorms ist heute das wohl am weitesten verbreitete Robotik-Lehrmedium
(Kubilinskiene et al., 2017). Allerdings haben mehrere neue Plattformen, die auf
fortschrittlichen Mikrocontrollern basieren, LEGO Mindstorms aus technologischer
Sicht iibertroffen. Zwei solcher Geréte sind der Raspberry Pi (Bild 1.2) und der
Arduino. Diese Gerate sind dazu gedacht, Robotik und Programmierung zu lehren.
Sie konnen zwar auch fiir die Lehre anderer Themen verwendet werden, ihr
Schwerpunkt liegt jedoch nach wie vor in der Informatik und im Ingenieurwesen.
Wir werden diese Systeme in Kapitel 5 ausfiihrlicher vorstellen.



1.2 Definition von und Einfiihrung zu Bildungsrobotern

Bild 1.2 Raspberry Pi (© Michael Henzler)

Im Jahr 2008 entwickelte Aldebaran Robotics (jetzt SoftBank Robotics) einen voll-
standig integrierten humanoiden Roboter mit dem Namen ,NAO“. Dabei handelte
es sich nicht mehr um einen Satz von Bausteinen, Sensoren oder Aktoren, die zu-
sammengebaut werden mussten, sondern um einen voll funktionsfahigen, einsatz-
bereiten Roboter. Er wurde schnell zu einer beliebten Forschungsplattform (fast
ein De-facto-Standard) und in vielen Studien iiber den Einsatz von Robotern in der
Bildung verwendet. Wahrend NAO auch fiir den Unterricht iiber Robotik eingesetzt
werden kann, wurde er fiir viele andere Lehrbereiche verwendet, wie z. B. fiir den
Zweitspracherwerb (Kennedy et al., 2016). Nachdem SoftBank Robotics die Firma
Aldebaran Robotics gekauft hatte, wurde der Roboter ,,Pepper” entwickelt und 2014
auf den Markt gebracht (Bild 1.3). Pepper erschlieBt durch seine Fahigkeit zur
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Emotionserkennung, eine Tablet-Integration und die Eignung fiir Multi-User-Tra-
cking und Interaktion auch den Bildungsbereich.

P | Bild 1.3
- Roboter Pepper (© SoftBank Robotics)

Andere Arten von Bildungsrobotern sind zoomorphe Roboter, d. h. Roboter, die wie
Tiere geformt sind, z.B. Hunde und Katzen. Sony brachte 1999 den Roboter Aibo
auf den Markt. Obwohl der Aibo urspriinglich nicht fiir den Bildungsbereich konzi-
piert war, stellte Sony Werkzeuge zur Programmierung des Roboters zur Verfi-
gung, mit denen Forscher maBgeschneiderte Programme erstellen konnten, sodass
er in Lehrpldnen verwendet werden konnte (Yamamoto et al., 2006). Die ersten
Versionen des Aibo wurden zwischen 1999 und 2006 produziert. Im Jahr 2018
brachte das Unternehmen eine vollig neue Version des Roboters auf den Markt
(Bild 1.4).

Alle bisher beschriebenen Roboter konnen entweder autonom operieren, d.h. ein-
mal programmiert, agieren sie ohne weitere Riicksprache mit dem Programmierer,
oder durch die Wizard-of-Oz-Methode (WoZ-Methode), d. h. der Roboter agiert auto-
nom, wird aber tatsachlich von einem nicht in Erscheinung tretenden Menschen
(dem sogenannten Wizard) bedient und gesteuert. Ein weiterer Ansatz fiir den Ein-
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satz von Robotern in der Bildung sind Teleprasenzroboter. Hier steuert ein Lehrer
einen lokalen Roboter, der mit den Lernenden interagiert, aus der Ferne. Die Gemi-
noid-Roboterserien (Bild 1.5) von Hiroshi Ishiguro sind Beispiele fiir Teleprasenz-
roboter mit hoher Menschendhnlichkeit (Nishio et al., 2007). Weniger menschen-
ahnlich geformte Teleprasenzroboter sind z.B. die von Suitable Technologies
entwickelten Beam-Roboter. Es ist moglich, dass ein und derselbe Lehrer mehrere
ferngesteuerte Roboter bedienen kann und dadurch Fernunterricht ermdoglicht.
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Bild 1.4
Roboter Aibo (© Sony Corporation)

Bild 1.5 Geminoid-HI-4-Roboter von Hiroshi Ishiguro an der Universitat von Osaka entwickelt
(© Hiroshi Ishiguro)
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Die heute fiir den Bildungsbereich verfiigbaren Roboter sind leistungsfahiger ge-
worden und weisen natiirlichere Formen der Interaktion auf. Wir werden den Auf-
bau von Robotern, ihre Funktionen und die zugrunde liegende Technologie in
Kapitel 4 ausfiihrlicher diskutieren.

B 1.3 Wissenschaft versus Fiktion

Im Bereich der Robotik ist es sehr schwierig zu unterscheiden, was wissenschaft-
liche Fakten sind und was reine Fiktion bleibt. Die breitere gesellschaftliche Of-
fentlichkeit ist oftmals nicht nur schlecht tiber den Stand der Technik in der Robo-
tik informiert, sondern wird zudem durch die mediale und fiktionale Darstellung
von Robotern in die Irre gefiihrt (Sandoval et al., 2014; Mubin et al., 2016).

Seit langem schon haben Science-Fiction-Autoren Roboter als Begleiter, als Kumpel,
als Mitarbeiter, als Lebenspartner oder als Diener, meist als Butler, als Kindermad-
chen oder als Leibwachter dargestellt. Sehr oft wird in der Science-Fiction, wenn
Robotern eine erzieherische Funktion zugewiesen wurde, diese Funktion unter der
Rolle des Pflegers subsumiert: Denken Sie an den Netflix-Film ,/ am Mother” (Spu-
tore, 2019) und Grace in ,,Umbrella Academy” (Way and Ba, 2008), oder an den
beriihmten Roboter M3 B9 in der Serie ,Lost in Space®, der als Begleiter und Leib-
wéchter des jiingsten Mitglieds der ,,Robinson-Familie” fungierte. Wenn Roboter in
der Science-Fiction als Lehrkraft dargestellt werden, liegt das vielleicht daran, dass
diese Aktivitaten oft Teil des Erziehungs- oder Schutzverhaltens sind, das ihnen
einprogrammiert wurde. Die Science-Fiction gibt aber auch inspirierende Darstel-
lungen von Robotern als Lehrer und Erzieher. Ohne Anspruch auf Vollstandigkeit
mochten wir zwei fiktionale Darstellungen von Robotern in der Lehrerrolle ins Ge-
dachtnis rufen und aufzeigen, dass beide Formen der Darstellung mitunter wenig
schmeichelhaft portraitieren, was passieren kann, wenn Erziehung Robotern an-
vertraut wird.

Die erste ist ,The Fun They Had“, ein Klassiker der SciFi-Literatur von 1951. In
dieser denkwiirdigen Kurzgeschichte von Isaac Asimov, die im Jahr 2155 spielt,
geht es um ein Madchen das, nachdem ihr Nachbar zufallig ein altes Schulbuch auf
dem Dachboden gefunden hatte, entdeckt, dass Kinder friither in Gruppen mit
menschlichen Lehrkriften lernten, bevor diese vollstandig durch Roboter ersetzt
wurden. Zu der Zeit, in der die Geschichte spielt, lernen die Kinder einzeln zu
Hause unter der Aufsicht eines Roboterlehrers. Obwohl das Madchen der Idee, von
einem erwachsenen Menschen unterrichtet zu werden, zunachst skeptisch gegen-
iibersteht, traumt sie am Ende der Geschichte davon, in einer Schule der Vergan-
genheit in Gesellschaft anderer Lernender und einer menschlichen Lehrkraft zu



