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Die Interaktion von Mensch
und autonomer Technik in
soziologischer Perspektive

von Johannes Weyer und Robin Fink,
TU Dortmund

Ausgehend von zunehmend autonom agieren-
der Technik wird gezeigt, dass die von der Ac-
tor-Network-Theory inspirierte ldee, Mensch
und Technik als symmetrische Mitspieler zu
konzipieren, auch im Rahmen einer soziolo-
gischen Handlungstheorie betrachtet werden
kann. Das entwickelte Modell, das auf Hartmut
Essers Modell soziologischer Erklarung ba-
siert, beschreibt das ,,Mit-Handeln*“ von Tech-
nik und operationalisiert dieses in einer Wei-
se, dass die Frage der Handlungstragerschaft
empirisch untersucht werden kann. Der prak-
tische Nutzen des Modells wird am Beispiel
eines selbst programmierten Fahrsimulators
demonstriert. Wir halten fundierte soziologi-
sche Beitrage zur TA autonomer Technik fiir
besonders fruchtbar, wenn die Soziologie tiber
plausible und insbesondere empirisch vali-
dierbare Modelle der Interaktion von Mensch
und Technik verfuigt. Der vorliegende Artikel
mochte dazu einen Beitrag leisten.

1 Autonome Technik — (k)ein Thema der
Soziologie?

Die Frage nach dem Stellenwert von Technik in so-
zialen Interaktionsprozessen hat in der Soziologie
eine lange Tradition. Seit die Technik jedoch mehr
tut, als mechanisch auf die Befehle menschlicher
Programmierer beziehungsweise Operateure zu re-
agieren, sondern selbsttétig Aktionen ausfiihrt wie
beispielsweise das Filtern von Spam-Mails oder
das Steuern von Flugzeugen, hat die Debatte neuen
Schwung gewonnen. Im Unterschied zum Diskurs
der 1980er Jahre iiber kiinstliche Intelligenz, der
sich vorrangig mit den kognitiven Kapazititen von
Computern befasste, geht es nunmehr zunehmend
um die Frage der Handlungstrigerschaft nicht-
menschlicher Agenten, also um deren Féhigkeit,
etwas Praktisches zu leisten (wie das Offnen einer
Tiir bei Anndherung einer autorisierten Person)
oder beim menschlichen Gegeniiber etwas zu be-
wirken (wie die Revision des Vorhabens, an der
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néchsten Kreuzung links abzubiegen). Autonome
technische Systeme treffen offenkundig Entschei-
dungen und vollziehen Handlungen in einer Wei-
se, die bislang ausschlieBlich in der Verantwortung
menschlicher Akteure lagen.

Fiir die Soziologie und insbesondere die so-
ziologische Handlungstheorie bedeutet dies eine
grof3e Herausforderung; und das beliebte Verfah-
ren, dieser Herausforderung durch das Setzen von
Anfiihrungszeichen fiir ,,autonome® Technik zu
begegnen, erscheint eher als eine hilflose Reak-
tion denn als eine zukunftsweisende Strategie so-
ziologischer Theoriebildung. Wie andere wissen-
schaftliche Disziplinen bendtigt jedoch auch die
Soziologie eine soziologische Theorie der Inter-
aktion von Mensch und autonomer Technik, um
diesen Gegenstand adidquat verstehen, beschrei-
ben und modellieren zu konnen. Erst mit Hilfe
einer derartigen Theorie wiére sie in der Lage,
mikrosoziologisch fundierte Aussagen iiber mog-
liche gesellschaftliche Folgen des Einsatzes und
der Nutzung autonomer Technik in praktischen
Anwendungszusammenhéngen zu treffen.

Trotz verdienstvoller Vorarbeiten von Jose-
ph Weizenbaum, Sherry Turkle, Lucy Suchman
und anderen (s. zusammenfassend Fink, Weyer
2011) hat erst Bruno Latours Behauptung einer
symmetrischen Ontologie, die menschliche Ak-
teure und nicht-menschliche Aktanten als gleich-
berechtigte Mitspieler auffasst, geholfen, die
strikte Trennung von Technik und Gesellschaft
zu hinterfragen und in letzter Konsequenz sogar
aufzuldsen (Latour 1988; Latour 1996; Latour
1998). Die Hausaufgaben, die Latour damit der
(Technik-)Soziologie aufgibt, bestehen u. a. dar-
in, methodisch stimmige Modelle hybrider Ak-
teurkonstellationen zu entwickeln, die aus einer
Verschrankung von menschlichen Akteuren und
nicht-menschlichen Aktanten bestehen.

2 Das Modell soziologischer Erkldarung
hybrider Systeme

Wir nehmen Latours Provokation einer genera-
lisierten Symmetrie zum Anlass, die Frage der
Handlungstragerschaft von Technik empirisch
zu untersuchen. Dabei geht es uns nicht um das
,,Ob®, sondern um das ,,Wie*, also nicht um die
Frage, ob Menschen und Maschinen miteinander
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interagieren, sondern wie diese Interaktion kon-
kret funktioniert — und wie diese Interaktion mit
Hilfe soziologischer Kategorien beschrieben wer-
den kann. Dabei beziehen wir uns unter anderem
auf Werner Rammert und Ingo Schulz-Schaefter,
die bereits 2002 den Vorschlag unterbreitet hat-
ten, ,,die Frage nach der agency von Technik als
offene empirische Frage“ (2002, S. 50) zu behan-
deln. Auch Lucy Suchman ruft in der Neuauflage
von ,,Plans and Situated Actions* dazu auf, kate-
goriale Debatten iiber die Frage, ,,ob Menschen
oder Maschinen gleich oder verschieden sind*
(2007, S. 2), zu vermeiden und ,,empirische Un-
tersuchungen der konkreten Praktiken* (dies.,
S. 1) durchzufiihren, mittels derer raumzeitliche
Ordnungen geschaffen werden, welche die Men-
schen und die Artefakte zueinander positionieren.
Wichtig ist fiir uns die Erkenntnis, dass die
Bedeutungen, die Artefakten beigemessen werden,
durch soziale Praktiken konstruiert werden. Damit
riicken ontologische Fragen in den Hintergrund
und Zuschreibungsprozesse in den Vordergrund.
Ahnlich wie Suchmann oder Rammert und Schulz-
Schaeffer interessieren uns v. a. die Praktiken und
die Mechanismen, mittels derer dic Menschen der
Technik Handlungsfahigkeit zuschreiben.!

Methodenwahl

Bei der Suche nach einer empirischen Metho-
de der Erforschung hybrider Systeme gehen wir
tiber Latour hinaus, da er seine Argumentation
ausschlieBlich auf illustrative Einzelbeispiele von
Alltagstechnik (Hotelschliissel etc.) stiitzt und die
Frage nach der methodischen Ausrichtung mogli-
cher empirischer Studien weitgehend offen lasst.
Als Methode zur Erforschung von Zuschrei-
bungsprozessen bieten sich qualitative Verfahren
der Feldforschung an, wie sie beispielsweise An-
tonia Krummheuer (2010) bei ihrer Beobachtung
der Interaktion mit virtuellen Agenten angewen-
det hat. Wir wihlen indes einen Ansatz, in dem
wir den Rahmen, in dem sich die Interaktion von
Mensch und autonomer Technik abspielt, selbst
konstruieren. Dies hat Vor- und Nachteile. Der
nicht zu leugnende Nachteil besteht darin, dass
man ein kiinstliches Szenario schafft und durch
dessen Konfiguration das Ergebnis praformiert.
Der zentrale Vorteil besteht jedoch darin, dass
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man die Bedingungen der Experimente kontrol-
liert variieren kann. Zudem versetzt uns dieses
Vorgehen in die Lage, soziologische Theorien in
einer Weise zu implementieren, die es moglich
macht, deren Brauchbarkeit fiir die Analyse hyb-
rider Interaktion zu testen. Im Gegensatz zu qua-
litativen Beobachtungen im Feld, die die soziolo-
gisch relevanten Aspekte durch gekonnte Analyse
aus den Daten ex post herausdestillieren miissen,
wihlen wir also einen — gewissermafien ,,bra-
chialen — Ansatz, soziologisches Wissen tber
Interaktion als Input in die Interaktionsmodelle
hineinzustecken, um damit Versuche durchfiih-
ren zu kénnen, in denen wir nicht nur die realen
Interaktionen, sondern auch die Zuschreibungen
beobachten, aufzeichnen und analysieren kénnen.

Theoretischer Bezugsrahmen

Unsere Modellierung hybrider Systeme rekur-
riert auf das Modell soziologischer Erkldrung
(MSE) von Hartmut Esser (1991, 1993), das wir
zum Modell soziologischer Erklarung hybrider
Systeme (HMSE) erweitert haben (Fink, Wey-
er 2011). Wir wollen zeigen, dass es mit Hilfe
der soziologischen Handlungstheorie mdglich
ist, das Mit-Handeln von Technik in einer Weise
zu modellieren, die auf den Stand der technikso-
ziologischen Forschung rekurriert und zugleich
empirische Untersuchungen zur Interaktion von
Mensch und autonomer Technik ermoglicht.

Das Essersche MSE beansprucht, emergen-
te Effekte auf der Makroebene durch Bezug auf
die Handlungen von Akteuren auf der Mikroebe-
ne erkldren zu konnen. Essers Konzept der so-
ziologischen Tiefenerklarung basiert auf dem be-
kannten Dreischritt von James Coleman (1995)
und verkniipft die Logik der Situation, der Selek-
tion und der Aggregation zu einem allgemeinen
Erklarungsmodell. Dieser integrative Ansatz,
der eine Mikrofundierung sozialer Strukturdy-
namiken postuliert, hat sich bislang jedoch aus-
schlieBlich auf Entscheidungen und Handlungen
von menschlichen Akteuren bezogen.

Wir vermuten jedoch, dass dieser Ansatz sich
auch fiir die Analyse hybrider Interaktion eignet.
Und hier kommt die Latoursche Symmetriethese
ins Spiel, die wir derart operationalisiert haben,
dass wir den nicht-menschlichen Aktanten mit Hil-
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fe der Theorie der subjektiven Nutzenerwartung
(SEU = Subjectively Expected Utility) in &hnlicher
Weise modelliert haben wie den menschlichen Ak-
teur. Fiir Letzteren gilt, Esser zufolge, dass aus
einer Menge zur Verfiigung stehender Handlungs-
optionen stets die Aktion mit dem grofiten subjek-
tiven Nutzen ausgewihlt wird. Von konventionel-
len Rational-choice-Konzepten unterscheidet sich
dieser Ansatz durch die subjektive Komponente:
Wihrend der eine Akteur stets vor der roten Ampel
anhélt, fahrt der andere nachts, wenn keiner guckt,
schon mal bei Rot los. Das SEU-Modell kann bei-
de Entscheidungen als subjektiv rationales Ent-
scheidungs-Verhalten modellieren, und zwar vor
dem Hintergrund unterschiedlicher Préferenzen
und Erwartungen der beiden Akteure.

3 Implementierung des Modells als Compu-
tersimulation am Beispiel Fahrerassistenz

Die Handlungslogik der Mikro-Ebene haben wir
im Rahmen der interaktiven Computersimulati-
on SIMHYBS? auch fiir die nicht-menschlichen
Aktanten implementiert. Wir haben also Aspekte
der Ansitze von Esser, Latour sowie Rammert
und Schulz-Schaeffer auf eine unkonventionelle
Weise kombiniert — wohl wissend, dass sich die
Niitzlichkeit dieser theoretischen Vorannahmen
erst spater aus der Plausibilitit der Ergebnisse er-
geben kann. Die Grundidee von SIMHYBS be-
steht darin, das autonome technische System so
zu konstruieren, dass es — geméf SEU-Prinzipien
—rationale Wahlhandlungen trifft, die von der ak-
tuellen Konfiguration des Systems, den eigenen
Zielen und Priferenzen sowie der momentanen
Situation, so wie die Sensorik sie wahrnimmt,
geprégt sind. Ein Bremsassistent wird demzufol-
ge in einer brenzligen Situation die Entscheidung
,,Bremsen* treffen und nicht eine andere Aktion
wie ,,Beschleunigen, mit der sich das System,
gemessen an den implementierten Préferenzen
(z. B. Schadens-Vermeidung), schlechter stellt.
Die nicht-menschlichen Komponenten von
SIMHYBS agieren im Rahmen ihrer (techni-
schen) Moglichkeiten also ebenfalls nach dem
Prinzip der Nutzenmaximierung. Sie interagie-
ren zugleich in jeder Handlungssequenz mit dem
menschlichen Gegeniiber, und zwar derart, dass
die Handlungen beider Mitspieler einen aggre-
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gierten Effekt auf der Meso-Ebene des hybriden
Systems erzeugen (also z. B.: der Bremsassistent
warnt, der Fahrer reagiert nicht, das Fahrzeug
féhrt folglich mit unverminderter Geschwindig-
keit weiter). Die beiden Mitspieler generieren
also ein Gesamtverhalten des hybriden Systems,
das ein auBlenstehender Betrachter kaum noch
in die Teilbeitrdge zerlegen kann. Diese Meso-
Ebene des hybriden Systems haben wir also zwi-
schen der Mikro- und der Makro-Ebene zusétz-
lich eingezogen — wiederum unter Bezug auf die
Erweiterung des MSE zu einem ,,Mehr-Ebenen-
Modell* durch Esser (1993, S. 113).

Das hybride System der Meso-Ebene in-
teragiert dann wiederum mit anderen Systemen,
z. B. von Menschen gesteuerten Fahrzeugen,
anderen hybriden Fahrzeugen oder vollautoma-
tischen Fahrzeugen. Auf diese Weise entstehen
aggregierte Effekte auf der Makro-Ebene des
Systems Stralenverkehr wie beispielsweise Ver-
kehrsstaus. Dieser aktuelle (und sich dynamisch
verandernde) Systemzustand geht dann wie-
derum als Randbedingung des Handelns in den
néchsten Schritt der Handlungssequenz ein, und
zwar derart, dass sowohl der menschliche Akteur
(mittels des zur Verfligung stehenden Sensori-
ums) als auch der nicht-menschliche Aktant (mit-
tels der zur Verfligung stehenden Sensorik) die
Situation wahrnimmt (Logik der Situation), diese
vor dem Hintergrund seiner Ziele und Préferen-

Abb. 1:

zen autonom* interpretiert und daraus autonom,
also unbeeinflusst vom anderen Mitspieler, Ent-
scheidungen ableitet (Logik der Selektion). Die-
se beeinflussen wiederum in einem zweistufigen
Aggregations-Schritt zunédchst das Verhalten des
hybriden Systems auf der Meso-Ebene und dann
wiederum das Verhalten des Systems auf der Ma-
kro-Ebene (Logik der Aggregation).

Experimente

Die Versuchsanordnung von SIMHYBS be-
stand aus einer einfachen Fahraufgabe, in der
ein Fahrzeug auf dem Computer-Bildschirm
(Abb. 1b) gesteuert und mehrere Aufgaben pa-
rallel bearbeitet werden mussten, namlich Run-
den machen, die Geschwindigkeit einhalten und
Kollisionen mit anderen Fahrzeugen vermeiden
(vgl. ausfiihrlich Fink 2008; Fink, Weyer 2011).
Das Fahrzeug wurde vom Probanden zusammen
mit einem Assistenzsystem gesteuert, wobei der
Versuchsleiter (Abb. 1a) unterschiedliche Modi
der Aufgabenverteilung einstellen konnte: Mal
war der Proband fiir das Lenken und das Assis-
tenzsystem fiir das Beschleunigen bzw. Bremsen
zustindig, mal war die Verteilung umgekehrt. Es
wurden Versuche mit 31 Probanden durchgefiihrt
und aufgezeichnet, die sieben Versuchslaufe (in
unterschiedlichen Modi) umfassten; ferner wur-

Screenshot der Simulation SIMHYBS mit Versuchsleiter- und Probanden-Bildschirm
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den die Versuchspersonen zwischen den Ver-
suchsldufen zu ihren Eindriicken befragt.

Aufschlussreich war zunichst die Frage nach
der Zuschreibung von Handlungstrigerschaft auf
Mensch und Technik. Wir konnten nachweisen,
dass die Probanden eine symmetrische Zuschrei-
bung vornahmen, also bestimmten Aktionsbiindel
die gleiche ,,Wertigkeit* zuordneten — egal ob sie
selbst oder das Assistenzsystem die Zusténdigkeit
fiir dieses Aktionsbiindel hatten. Dies ist ein deut-
licher Hinweis auf die Giiltigkeit der Symmetrie-
these, den wir allerdings weniger im ontologischen
Sinne, sondern eher im Sinne des attributionsthe-
oretischen Ansatzes von Rammert und Schulz-
Schaeffer (2002) interpretieren: Wir wissen zwar
nach wie vor nicht, ob Menschen und Maschinen in
einem ontologischen Sinne als gleichwertig anzu-
sehen sind, jedoch konnen wir mit etwas groferer
Bestimmtheit als zuvor behaupten, dass mensch-
liche Akteure ihre nicht-menschlichen Mitspieler
(zumindest im Rahmen unseres experimentellen
Settings) als ebenbiirtige Partner ansehen. Sie
schreiben ihnen Handlungstragerschaft zu — und
zwar in einer symmetrischen Weise.

Ein zweiter, fiir uns iiberraschender Befund
ist die Vermischung von Aktions- und Zieldele-
gation. Die Versuche waren so konstruiert, dass
beide Mitspieler alle drei Ziele (Runden, Ge-
schwindigkeit, Crash-Vermeidung) verfolgen
sollten; die Versuchspersonen waren vor Beginn
der Versuche hinsichtlich der Zielverfolgung
entsprechend instruiert, die Software fiir das
Assistenzsystem entsprechend programmiert.
Lediglich die Aktionen (Lenken, Geschwindig-
keit-Regulieren) waren bei den verschiedenen
Versuchsldufen unterschiedlich verteilt.

Auf die Frage ,,Welche Ziele verfolgte das
Assistenzsystem? erhielten wir jedoch je nach
Modus extrem unterschiedliche Antworten. Of-
fenbar ging ein grofBer Teil der Versuchspersonen
davon aus, dass mit einer Verteilung der Aktionen
auch eine Verteilung der Zustandigkeiten fiir die
Verfolgung der Ziele einhergeht. Sie konstruierten
also eine Rollenverteilung, in der sie sich der Ver-
folgung einzelner Ziele, fiir die sie eigentlich auch
zustiandig waren, entledigen konnten. Wenn diese
Befunde in weiteren Experimenten bestatigt wer-
den konnen, hétte dies gravierende Konsequenzen
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fir die Konstruktion von Mensch-Maschine-Inter-
faces in hochautomatisierten Systemen.

4 Diskussion

Sind wir mit SIMHYBS, der Implementierung
des Modells soziologischer Erkldrung hybrider
Systeme in Form einer Computersimulation, am
Ziel vorbeigeschossen? Haben wir das Problem,
das wir behandeln wollten, nidmlich die Frage
der Handlungstrigerschaft bzw. der Intentionali-
tat der Technik, durch eine geschickte Wahl der
Primissen, die u. a. die symmetrische Ubertra-
gung des Prinzips der subjektiven Nutzenmaxi-
mierung auf nicht-menschliche Akteure voraus-
setzen, in unzuldssiger Weise geldst?

Wenn man die Handlungstragerschaft von
Technik empirisch untersuchen will und dies in
Form von Experimenten, in denen menschliche
Versuchspersonen mit autonomen technischen
Systemen interagieren (sollen), dann fiihrt unse-
res Erachtens kein Weg daran vorbei, die Technik
als handlungsfahig zu implementieren und dann
in Versuchen zu beobachten, a) ob dies funktio-
niert und b) was dies bei den menschlichen Inter-
aktionspartnern bewirkt.

Ob autonome technische Systeme tatséch-
lich tber Intentionalitit und Autonomie verfii-
gen, konnen und wollen wir damit nicht beant-
worten. Wir kdnnen mit unseren Experimenten
aber zeigen, was passiert, wenn wir so tun, als
ob dies der Fall wére. Denn methodologisch hat
SIMHYBS einen unbestreitbaren Vorteil ge-
geniiber bisherigen Ansétzen zur Erforschung
hybrider Systeme, die ja stets mit dem Problem
zu kdmpfen hatten, das die Dinge (z. B. die Mu-
scheln) sich in einer Sprache ausdriicken, die wir
nicht verstehen.> Angesichts dieser Unzuging-
lichkeit der Perspektive der Aktanten blieb das
Postulat der Symmetrie immer eine abstrakte
Forderung; und die Fallstudien der ANT wurden
stets aus der Perspektive des fokalen menschli-
chen Akteurs préisentiert.

Mit SIMHYBS haben wir hingegen erstmals
die Moglichkeit geschaffen, nicht nur die Per-
spektive der menschlichen Mitspieler zu erfassen
(mittels Beobachtung, Interview etc.), sondern
auch die Entscheidungen und die Aktionen der
nicht-menschlichen Mitspieler aufzuzeichnen
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(durch Protokollieren der Daten). Zudem kdnnen
wir die Zuschreibungen, welche die menschli-
chen Probanden vornehmen, mit den aufgezeich-
neten Daten, aber auch mit den softwaretechnisch
implementierten Rollenverteilungen abgleichen.
Und hier haben die Experimente mit SIMHYBS
die liberraschendsten Resultate erzeugt.

Unsere Experimente mit SIMHYBS haben
gezeigt, dass es einen Erkenntnisgewinn bedeu-
tet, sich dem Thema ,,autonome Technik® auf die
beschriebene Weise zu ndhern. Wir verfolgen
damit nicht das Ziel, einen Beitrag zur Debatte
tiber fundamentale Fragen nach der Intelligenz
oder Intentionalitidt von Technik zu leisten. Wir
konnen jedoch Teilaspekte wie die Symmetrie
menschlicher Agenten und nicht-menschlicher
Aktanten nunmehr auf Basis experimentell ge-
wonnener Daten diskutieren. Diese basieren auf
einem soziologisch fundierten hybriden Hand-
lungsmodell, das durch seinen engen Bezug zur
erkldrenden Soziologie von Hartmut Esser be-
sonders anschlussfahig an die empirische Sozial-
forschung ist und somit testbar und kalibrierbar
ist. Ob es zulédssig und statthaft ist, Theorie-Ele-
mente der Actor-Network-Theorie (Latour), des
Modells soziologischer Erklarung (Esser) sowie
des attributionstheoretischen Ansatzes (Ram-
mert, Schulz-Schaeffer) in der von uns vorge-
schlagenen Weise zu kombinieren, mdgen unsere
Kiritiker entscheiden. Abseits der theoretischen
Grabenkdmpfe wollten wir lediglich zeigen,
dass ein pragmatischer Umgang mit vorliegen-
den theoretischen Konzepten zu plausiblen und
experimentell verwendbaren Modellen fiihrt, die
sich fiir empirische Untersuchungen offener Fra-
gen der Debatte iiber autonome Technik eignen.

5 Konsequenzen fiir die TA

Die Abschitzung der Folgen innovativer Technik
benotigt zum einen Fachwissen iiber die Funkti-
onsweise sozio-technischer Systeme, um deren —
positive wie negative — Wirkungen abschitzen zu
konnen. Sie bendtigt zum anderen den Input von
Nutzern und Betroffenen, um Szenarien der tech-
nischen wie der gesellschaftlichen Entwicklung
zu entwerfen, die eine hohe Realisierungschance
haben und auf eine gesellschaftliche Akzeptanz
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stoBen (Weyer et al. 1997). Wir konzentrieren
uns hier auf den ersten Aspekt.

Soziologische Beitrdge zur Technikfolgen-
abschitzung basieren zum groflen Teil auf dem
Fachwissen anderer wissenschaftlicher Diszipli-
nen, wenn es z. B. um die Risiken der Kontamina-
tion durch chemische Produkte geht. Soziologen
iibernehmen daher gerne die Rolle der Modera-
toren von Verfahren partizipativer Technikgestal-
tung® — ein zweifellos 16bliches und niitzliches
Unterfangen, das jedoch die Defizite in Bezug
auf eigene, genuin soziologische Beitrige zu ei-
ner TA hybrider Interaktion nicht beheben kann.

Soziologische Beitrige zur Abschitzung
der Folgen des Einsatzes autonomer Technik in
unterschiedlichsten Bereichen sind dann beson-
ders fruchtbar, wenn die Soziologie iiber plau-
sible und insbesondere empirisch testbare Mo-
delle der Interaktion von Mensch und Technik
verfligt. Diese sollten belastbare Aussagen zu
den sozialen Prozessen der Interaktion auf der
Mikro-Ebene der Mensch-Maschine-Interaktion
(sowie zur Meso-Ebene des hybriden Systems)
enthalten, die es beispielsweise ermoglichen,
die Folgen der Grenzverschiebungen zwischen
Mensch und autonomer Technik fundiert einzu-
schétzen. Mit dem Modell soziologischer Erkla-
rung hybrider Systeme (HMSE) haben wir einen
Vorschlag fiir ein solches Modell unterbreitet,
das wir prototypisch in einem experimentellen
Setting verwendet haben, welches sich aber
prinzipiell auch auf Realsysteme {ibertragen
lasst. Zukiinftige Erweiterungen des Modells
sollten dariiber hinaus empirisch {berpriiftes
Wissen iiber die Steuerung komplexer Systeme
auf der Makro-Ebene enthalten, das es erlaubt,
die Wirkungen unterschiedlicher Governance-
Modi fundiert zu beurteilen.’

Genuin eigenstindige Beitrdge zur Technik-
folgenabschétzung autonomer Technik, die nicht
(nur) auf das Wissen der Psychologen, Informati-
ker, Roboterforscher u. a.m. rekurrieren, sind sei-
tens der Soziologie erst dann zu erwarten, wenn
sie uiber ein theoretisch konsistentes und metho-
disch fundiertes Modell sozialer Interaktion in
hybriden Systemen verfiigt, das es ihr erlaubt, die
postulierten Zusammenhénge empirisch zu unter-
suchen. Bis dahin ist es noch ein weiter Weg.
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Anmerkungen

1) Es ist zu vermuten, dass auf dhnliche Weise auch
Menschen Handlungsfahigkeit zugeschrieben
wird — aber das ist nicht unser Thema; vgl. dazu
Schulz-Schaeffer 2009.

2) Auch der offen vorgetragene Methoden-Pluralis-
mus der Vertreter der Akteur-Netzwerk-Theorie
(ANT) ermuntert uns, bei der Suche nach Metho-
den zur Erforschung hybrider Systeme keine allzu
engen Scheuklappen anzulegen (fiir einen Uber-
blick tiber aktuelle Entwicklungen der ANT siehe
Gad, Jensen 2010).

3) SIMHYBS steht fiir SIMulation HYBrider Syste-
me (vgl. Fink 2008).

4) Der Entscheidungsprozess jeder der beiden Teil-
komponenten vollzieht sich allerdings vor dem
Hintergrund vorangegangener Interaktionen zwi-
schen dem menschlichen Akteur und dem nicht-
menschlichen Aktanten. Das Ergebnis dieser Inter-
aktion auf der Meso-Ebene flieit zusitzlich in die
Situationsdeutung (der ndchsten Sequenz) mit ein.

5) Das paradigmatische Beispiel der Interaktion mit
Muscheln findet sich bei Callon, Law 1989 (vgl.
auch Schulz-Schaeffer 2011).

6) Fiir einen Uberblick siche Kurath 2009.

7) Erste Ansitze dazu finden sich in Kroniger, Liicke
2010.
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