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Weltweit entwickeln Forscher eine Vielzahl von Roboter-Tieren, die nicht
ausschließlich Fähigkeiten von natürlich vorkommenden Tieren besitzen,
sondern diese in Zukunft übertreffen sollen. Der technische Fortschritt
und die damit einhergehenden steigenden Fähigkeiten von menschlich
konstruierten, künstlich intelligenten Tieren führen zu einem vermehrten
Einsatz von Roboter-Tieren sowohl in der menschlichen wie auch in der
tierischen Lebenswelt.

Optisch gleichen Roboter-Tiere natürlich entwickelten Tieren. Wie sich
Roboter-Tiere im Vergleich zu natürlich entwickelten Tieren unterschei-
den und weshalb sie Teil des tierethischen Diskurses sein sollen, wird im
Folgenden dargelegt. Hierzu wird zunächst geklärt, was unter natürlich
vorkommenden Tieren zu verstehen ist und welche Arten von Roboter-
Tieren es bisher gibt. Anschließend werden Eigenschaften und Fähigkeiten
von natürlich vorkommenden Tieren herausgearbeitet und mit denen von
Roboter-Tieren verglichen. In einem dritten Schritt wird mittels einer Stu-
dien- und Wildtierdokumentationsanalyse überprüft, inwieweit Menschen
und Tiere Roboter-Tiere akzeptieren, mit ihnen interagieren und arteigene
Eigenschaften auf sie attribuieren. Die Analyse wird zeigen, dass es, ähn-
lich wie bei Menschen den Anthropomorphismus, im Tierreich den Ani-
mal-Morphismus, kurz „Animorphismus“, gibt. Abschließend werden
zwei tierethische Ansätze herangezogen, um aufzuzeigen, inwiefern Robo-
ter-Tieren ein inhärenter Wert und moralischer Status zusteht.

Überblick: Natürlich entwickelte Tiere und Roboter-Tiere

Natürlich entwickelte Tiere
Ein natürlich entwickeltes Tier ist ein „mit Sinnes- und Atmungsorganen
ausgestattetes, sich von anderen tierischen oder pflanzlichen Organismen
ernährendes, in der Regel frei bewegliches Lebewesen, das nicht (oder we-
niger stark als der Mensch) zu logischem Denken und zum Sprechen befä-
higt ist“ (Dudenredaktion 2019).

1.

423

https://doi.org/10.5771/9783748907084-423 https://www.inlibra.com/de/agb - Open Access - 

https://doi.org/10.5771/9783748907084-423
https://www.inlibra.com/de/agb
https://creativecommons.org/licenses/by/4.0/


Eine systematische Einteilung des Tierreiches kann auf unterschiedliche
Art und Weise erfolgen. Natürlich entwickelte Tiere lassen sich in Einzel-
ler und Vielzeller (vgl. Karl Grobben 1908, 492), in Bluttiere und blutlose
Tiere (vgl. Wolfgang Kullmann 2014, 137-140) sowie in Wirbeltiere und
wirbellose Tiere unterteilen (vgl. Cäsar R. Böttger 1952, 240). Eine diffe-
renziertere Systematisierung des Tierreiches kann anhand von Tierstäm-
men erfolgen. Der Naturforscher Carl von Linné ist ein bekannter Vertre-
ter dieses Einteilungssystems. Er unterteilt das Tierreich in folgende sechs
Tierklassen: Säugetiere, Vögel, Amphibien (einschl. Reptilien), Fische, In-
sekten und Würmer (vgl. Cäsar R. Böttger 1952, 238-240).

Roboter
Roboter werden für unterschiedliche Bereiche entwickelt und lassen sich
dementsprechend kategorisieren (Heidrun Becker 2018, 230). Folgende
drei Anwendungsbereiche von Roboter-Tieren sind bisher zentral:
• menschliche Interaktion: sozial-emotionale Roboter-Tiere,
• tierische Interaktion: ultrarealistische Roboter-Tiere (Animaten),
• Cyborgs: Mischwesen.

Menschliche Interaktion (sozial-emotionale Roboter-Tiere)
Für die menschliche Interaktion wurden bisher verschiedene Roboter-Tie-
re entwickelt. Es gibt Roboter-Tiere, die als Spielzeug verkauft werden, wie
der Roboter-Hund Aibo und Co. (vgl. Florian Rötzer 1999), aber auch wel-
che, die eigens für die menschliche Therapie konstruiert wurden, wie die
Roboter-Robbe Paro (vgl. Barbara Klein 2016, 33-34; vgl. Alexander Dietz
2014, 497-499). Spielzeug-Robotertiere sind im Vergleich zu Therapierobo-
tern weniger erforscht. Daher wird im Folgenden exemplarisch Bezug auf
Paro genommen.

Die Roboter-Robbe Paro wurde am National Institute of Advanced Indus-
trial Science and Technology in Japan unter der Leitung von Takanori Shiba-
ta entwickelt. Paro ist einer Babysattelrobbe nachempfunden und bedient
mit ihren Körperproportionen das Kindchen-Schema. Die Robbe ist ca. 57
cm groß und ca. 3 kg schwer. Paro wird vor allem in der Demenztherapie
und in der tiergestützten Therapie eingesetzt. Sie gehört zu den sozial-emo-
tionalen Robotern und kann mit dem Menschen interagieren sowie nonver-
bal kommunizieren. Die Robbe ist mit verschiedenen Tast-, Licht-, Akus-
tik-, Lage-, Temperatur- und Spracherkennungssensoren ausgestattet. Der
Roboter kann zudem den Kopf und seine Flossen bewegen. Darüber hi-
naus ist Paro in der Lage, Gefühle mit Hilfe von gezielten Bewegungen
und Geräuschen auszudrücken. Die Roboter-Robbe reagiert auf ihren Na-
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men und erinnert sich an frühere soziale Interaktionen. Paro hat ein wei-
ches antibakterielles Fell, welches Risiken hinsichtlich allergischer Reak-
tionen nahezu ausschließt. Ebenso gering ist die Verletzungswahrschein-
lichkeit während der Mensch-Roboter-Interaktion (vgl. Barbara Klein
2016, 33-34; Thomas Hirmann 2015, 8-10 und 15-17; vgl. Alexander Dietz
2014, 496-499).

Tierische Interaktion (ultrarealistische Tierroboter „Animaten“)
Ultrarealistische Tierroboter werden eigens für die tierische Interaktion
konstruiert. Sie sind natürlich entwickelten Tieren olfaktorisch, optisch,
haptisch, verhaltens- sowie bewegungstechnisch nachempfunden. Ziel des
Einsatzes von Animaten ist es, tiefere Erkenntnisse über das Verhalten so-
wie Leben der Tiere zu gewinnen (Matthias Haun 22013, 14; Terra X
2018 a; vgl. ZDF 2018 a). Aktuelle Beispiele sind die RoboBee der Freien
Universität Berlin von Raúl Rojas und Randolf Menzel (2011), der afrika-
nische Nilhecht-Roboter-Fisch der Universität Bonn unter der Leitung von
Gerhard von der Emde und Martin Worm (Martin Worm et al. 2018) so-
wie über dreißig verschiedene Wildtier-Animatroniks von John Nolan und
seinem Team (Terra X 2018 a; ZDF 2018 a).1

Cyborgs (Mischwesen)
Der Begriff Cyborg umfasst „diejenigen symbiotischen Verbindungen zwi-
schen einem lebenden Organismus und einem künstlichen System, die
durch (intraorganistische) Schnittstellen entstehen“ (Marion Friedrich
2003, 6). Cyborgs sind demnach vom Menschen optimierte „Mischwesen“,
die sowohl natürlich biologische wie auch künstlich konstruierte Elemente
innehaben (Marion Friedrich 2003, 5-8). Aktuelle Beispiele sind die Cy-
borg-Heuschrecke (Coby McDonald 2016) oder der Cyborg-Rochen (Park
Sung-Jin et al. 2016, 158-162). So ist die Cyborg-Heuschrecke eine natürlich
vorkommende Heuschrecke, die mit einem Chip ausgestattet wird. US-
Forscher haben mit Hilfe von Elektroden, die sie mit dem Gehirn der Heu-
schrecke verbinden, die Möglichkeit geschaffen, das Gehirn zu „kapern“
und somit den Geruchssinn des Tieres auszulesen und zu nutzen. Zukünf-
tig soll es so möglich sein, den extrem sensiblen Geruchssinn der Cyborg-
Heuschrecke für die Sprengstoffsuche zu nutzen (Coby McDonald 2016).

1 Eine ausführlichere Erörterung der Animaten-Experimente findet im dritten Kapi-
tel statt.

Roboter-Tiere mit künstlicher Intelligenz (KI)

425

https://doi.org/10.5771/9783748907084-423 https://www.inlibra.com/de/agb - Open Access - 

https://doi.org/10.5771/9783748907084-423
https://www.inlibra.com/de/agb
https://creativecommons.org/licenses/by/4.0/


Gemeinsamkeiten und Unterschiede von natürlich entwickelten Tieren und
Roboter-Tieren

Natürlich entwickelte Tiere werden in der Literatur mit verschiedenen bio-
logischen und psychologischen Eigenschaften beschrieben. Aus biologi-
scher Sicht besitzen natürlich entwickelte Tiere einen Stoffwechsel, kön-
nen sich selbst reproduzieren, haben eine genetische Variabilität inne und
entwickeln sich evolutionär. Darüber hinaus können sie sich bewegen und
besitzen Sinnesorgane, die es ihnen ermöglichen, ihre Umwelt wahrzuneh-
men sowie auf Reize zu reagieren. Aus psychologischer Perspektive sind
natürlich entwickelte Tiere empfindungs- und lernfähig, können mit ihrer
Umwelt sowohl interagieren als auch kommunizieren und haben ein Erin-
nerungsvermögen (Reinhard Brandt 2012, 323-334; Georg Töpfer 2011,
494; Dudenredaktion 2019). Je nach Tierklasse sind diese Eigenschaften
und Fähigkeiten jedoch unterschiedlich komplex oder primitiv ausgeprägt
und entwickelt. Anhand eines Vergleiches werden im Folgenden Gemein-
samkeiten und Unterschiede von natürlich entwickelten Tieren und Robo-
ter-Tieren herausgearbeitet (Übersicht siehe Tabelle 1).

Sozial-emotionale Roboter wie Roboter-Robbe Paro
Paro ist mit Tast-, Licht-, Akustik-, Temperatur-, Lage- und Spracherken-
nungssensoren ausgestattet, die es ihm ermöglichen, die Umwelt wahrzu-
nehmen und auf Reize zu reagieren. Der Tierroboter ist darauf program-
miert, empfindsam auf Interaktionen zu reagieren und mit Hilfe von Ge-
räuschen und Bewegungen mit seinem Gegenüber zu kommunizieren. So
gibt er bei sanften Berührungen fröhliche und bei grobem Kontakt trauri-
ge Geräusche von sich und bewegt dementsprechend seinen Kopf, Flossen
sowie Augen. Paro ist zudem lernfähig und erinnert sich an frühere Erfah-
rungen mit seinen Interaktionspartnern. Biologische Eigenschaften und
Fähigkeiten hingegen, wie Stoffwechselvorgänge, genetische Variabilität,
Selbstreproduktionsfähigkeit und eine evolutionäre Entwicklung, sind bei
Paro nicht vorhanden (Barbara Klein 2016, 33-34; Alexander Dietz 2014,
496-499).

Ultrarealistische Tierroboter (Animaten)
Auch bei den ultrarealistischen Tierrobotern sind aufgrund von verschie-
denen Sensoren (Kameras, Mikrofone) Sinnesorgane vorhanden, die es
dem Roboter ermöglichen, seine Umwelt wahrzunehmen. Ebenso sind die
Tierroboter mit technischen Gelenken ausgestattet, sodass sie sich artty-
pisch bewegen können. Mit Hilfe von Duftstoffen sowie artspezifischen
Geräuschen und Bewegungsmustern ist eine tierische Interaktion möglich.

2.
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Bauelemente, die die Empfindungsfähigkeit, Reizreaktionen und Lernfä-
higkeit des Roboters ermöglichen, sind je nach Modell unterschiedlich
komplex verbaut. Biologische Eigenschaften sind bei den ultrarealistischen
Tierrobotern wie bei Paro bisher ebenfalls nicht vorhanden (Martin Worm
et al. 2018; Raúl Rojas/Randolf Menzel 2011; Terra X 2018 a; ZDF 2018 a).

Cyborgs (Mischwesen)
Cyborgs bilden hier eine Ausnahme, da Tiere oder tierische Zellen mit
menschlich konstruierten Elementen „verschmelzen“. Je nachdem, wie das
Verhältnis der biologisch-tierischen und künstlich-konstruierten Anteile
ist, umso mehr bzw. weniger biologische und psychologische Eigenschaf-
ten besitzen sie. Die Cyber-Heuschrecke besitzt, da sie ein natürlich entwi-
ckeltes Tier ist, welches mit einem Chip versehen ist, alle tierischen Eigen-
schaften und Fähigkeiten (Coby McDonald 2016).

 Natürliche
Tiere Roboter Paro Animaten Cyborgs

Stoffwechsel + – – +
Selbst-
reproduktion + – – –/+

Genetische
Variabilität + – – +

Evolutionäre
Entwicklung + – – –/+

Sinnesorgane + + + +
Empfindungen/
Reizreaktion + + –/+ +

Bewegung + + + +
Lernfähigkeit + + –/+ +
Interaktion/
Kommunikation + + + –/+

Erinnerungs-
vermögen + + –/+ –/+

Tabelle 1: Übersicht: Eigenschafts- und Fähigkeitenvergleich von natürlich ent-
wickelten Tieren und Roboter-Tieren.

Anhand dieser kurzen Eigenschafts- und Fähigkeitsanalyse konnte darge-
legt werden, dass natürlich entwickelte Tiere und Roboter-Tiere teilweise
ähnliche Eigenschaften und Fähigkeiten aufzeigen, wenngleich auch nicht
in identischer Form.
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Wie wirken sich diese ähnlichen Eigenschaften und Fähigkeiten von na-
türlich entwickelten Tieren und Roboter-Tieren auf Mensch-Robotertier-
und Tier-Robotertier-Beziehungen aus? Werden Roboter-Tiere von Men-
schen und Tieren gleichermaßen akzeptiert und als ihresgleichen aner-
kannt? Oder ist eine Differenz zwischen menschlichem und tierischem
Verhalten erkennbar? Diesen Fragen soll in Punkt drei nachgegangen wer-
den.

Anthropomorphismus und „Animorphismus“

Der Mensch ist ein phantasiereiches Wesen und projiziert von klein an
menschliche Eigenschaften auf Entitäten. Je menschenähnlicher Entitäten
wie Puppen, Tiere und Roboter aussehen und sich verhalten, umso schnel-
ler anthropomorphisiert er sie (Martina Mara/Markus Appel 2017, 3-5).
Dieses Phänomen verkehrt sich bei Robotern allerdings ins Gegenteil, so-
bald der Mensch den Roboter nicht mehr genau einordnen kann. Es
kommt zu einem Schubladen-Dilemma (Marcus Cheetham et al. 2011;
Christopher H. Ramey 2005; Yuki Yamada et al. 2013). Die Konsequenz:
Der Roboter wird als etwas Unheimliches wahrgenommen und der
Mensch distanziert sich. Dieser Effekt wird erstmals vom japanischen Ro-
botiker Masahiro Mori beschrieben und als „unheimliches Tal – uncanny
valley“ bezeichnet (siehe Abb. 1).

3.

Abb. 1: Das unheimliche Tal (Masahiro Mori 1970).
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Nach Moris Theorie „steigt mit wachsender Menschenähnlichkeit auch
die Vertrautheit mit dem Roboter. Wird er aber zu ähnlich, ruft er Befrem-
den oder gar Angst hervor“ (Jutta Weber 2006, 148). Dieses Dilemma kann
vermieden werden, wenn der Roboter entweder eindeutig als solcher zu
erkennen ist oder durch seine Menschengleichheit bzw. Tiergleichheit
vollständig überzeugen kann (Masahiro Mori 1970, 33-35; Martina Mara/
Markus Appel 2017, 4-5; Ernst Jentsch 1906). So ist die Roboter-Robbe
Paro einer Babysattelrobbe nachempfunden. Menschen haben mit Robben
in der Regel keine Vorerfahrungen, sodass sie Paro unvoreingenommen
begegnen (Takanori Shibata/Kazuo Tanie 2001, 2572-2577; Takanori Shi-
bata et al. 2012, 53-63). Verschiedene Feldstudien, die den Einsatz der Ro-
boter-Robbe erforscht haben, verweisen auf eine hohe Akzeptanz von Paro.
Menschen akzeptieren Paro nicht nur ähnlich wie ein lebendiges Tier, son-
dern sie bevorzugen den Tierroboter teilweise auch als Interaktionspartner.
Gründe hierfür waren unter anderem, dass Paro nicht wegläuft, keine Pau-
sen braucht, immer zur Verfügung steht, nicht krank wird oder sterben
kann (Hayley Robinson et al. 2013, 664-665; Hayley Robinson et al. 2016;
Takanori Shibata et al. 2012, 58-62; Barbara Klein et al. 2013, 89-99). Die
Studien legen des Weiteren dar, dass der Einsatz von Paro sowohl positive
physische wie auch psychische Effekte auf den Menschen hat. Die Robbe
fördert soziale Kontakte, vermindert Stress und Angst, erhöht die Zufrie-
denheit und wirkt sich somit positiv auf die Atmosphäre und die Vitalwer-
te von Patienten aus (Takanori Shibata et al. 2012, 58-62; Hayley Robinson
et al. 2015; Barbara Klein et al. 2013, 89-99). Darüber hinaus konnte beob-
achtet werden, dass Menschen Roboter-Tiere anthropomorphisieren. So
versuchten Patienten, die Roboter-Robbe Paro zu füttern und sie zuzude-
cken (Barbara Klein et al. 2013, 95).

Menschen und Tiere sind von klein auf sehr neugierig und zeigen ähnli-
che Verhaltensweisen. Verhaltensforschungen belegen, dass Menschen
und Tiere, insbesondere höherentwickelte Säugetiere, ähnliche Formen
des Spielverhaltens aufweisen. Menschen und Tiere üben von klein an das
Objektspiel und das soziale Spiel (vgl. Bernd Rosslenbroich 2014, 187,
192). So konnte der Primatologe Richard Wrangham beobachten: „Junge
weibliche Schimpansen der Kanyawara-Familiengruppe im Kibale-Natio-
nalpark in Uganda nutzen Stöcke als rudimentäre Puppen und kümmern
sich so um sie, wie die Schimpansenmütter der Gruppe sich um ihren ech-
ten Nachwuchs kümmern“ (Brian Handwerk 2018). Wranghams Beobach-
tungen belegen, dass junge Schimpansen, ähnlich wie Kinder, mit Stöcken
spielen und Gegenständen Eigenschaften zusprechen können. Allerdings
wurde „das an Puppenspiel erinnernde Verhalten mit den Stöcken […]
bisher noch nicht bei anderen Populationen beobachtet“ (Brian Handwerk
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2018). Trotzdem gibt dieses Verhalten einen ersten Hinweis auf einen
„Animorphismus“.

Anhand weiterer Studien und Wildtierdokumentationen soll dargelegt
werden, dass Tiere auch Roboter-Tieren arteigene Eigenschaften zuschrei-
ben. Im Folgenden werden Beobachtungen und Studienergebnisse, die
weitere Hinweise auf einen „Animorphismus“ geben, aufgezeigt.

Ein Forscherteam der Freien Universität Berlin konstruierte einen ul-
trarealistischen Bienen-Roboter. Ihnen gelang es, die RoboBee erfolgreich
in einen Bienenschwarm zu integrieren. Die natürlich entwickelten Bie-
nen akzeptierten die Roboter-Biene im Bienenvolk und kommunizierten
mit ihr erfolgreich mittels Bienentanz. So konnte die RoboBee beispielswei-
se die Bienen gezielt zu neuen Futterstellen führen (Raúl Rojas/Randolf
Menzel 2011).

In einer anderen Studie versuchten Wissenschaftler der Universität
Bonn mit Hilfe eines Roboter-Fisches mehr über die artspezifische Kom-
munikation sowie das Schwarmverhalten von afrikanischen Nilhechten
herauszufinden. Sie wollten beweisen, dass Nilhechte mittels elektrischer
Signale miteinander kommunizieren. Die These bestätigte sich. Der einge-
schleuste Roboter-Fisch wurde erst von den Nilhechten wahrgenommen,
als er artspezifische elektrische Signale aussendete. Es konnte beobachtet
werden, dass die Nilhechte ihre elektronischen Signale anpassten und dem
RoboFisch durch das Becken folgten (vgl. Martin Worm et al. 2018).

Weitere ultrarealistische Tierroboter wurden vom Tierfilmer John Dow-
ner und dem Animatronik-Designer John Nolan konstruiert und für Wild-
tierstudien verwendet. Anhand der Filmaufnahmen eruierten sie, dass Ani-
matroniks „von den Tieren zumindest nicht als störend wahrgenommen,
oft sogar mit Interesse untersucht und manchmal anscheinend als Ihres-
gleichen akzeptiert [wurden]“ (ZDF 2018 a). Bei Animatroniks von afrika-
nischen Wildhunden, Warzenschweinen, Krokodilen, Schildkröten und
den Hanuman-Languren konnte eine hohe Akzeptanz beobachtet werden.
So wurden einem afrikanischen Wildhundwelpen-Roboter sowie einem
Warzenschwein-Roboter eine arttypische Begrüßung zuteil und sie konn-
ten sich frei im Rudel bzw. in der Horde bewegen, ohne auf Feindseligkei-
ten zu treffen (Terra X 2018 b; ZDF 2018 a, 2018 b und 2018 c). Selbst Ze-
bramangusten ließen sich täuschen und versuchten bei dem Warzen-
schwein-Animatronik eine Hautpflege durchzuführen. Auch Krokodile ak-
zeptierten den künstlichen Nachwuchs, trugen ihn gemeinsam mit ihrem
natürlichen Nachwuchs ins Wasser und beschützten beide vor Fressfein-
den (Terra X 2018 b; ZDF 2018 a). Bei den Leopard-Schildkröten konnten
Paarungsversuche mit einer Animatronik-Schildkröte beobachtet werden
(ZDF 2018 b). Ein eingeschleuster Hanuman-Languren-Baby-Animatronik
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wurde kurzzeitig von einem Langurenweibchen adoptiert. Als sich das
Animatronik-Baby allerdings nicht mehr bewegte, hielt sie es für tot und
trauerte um das vermeintliche Jungtier (Terra X 2018 a und 2018 b).

All diese Beispiele lassen vermuten, dass Tiere den ultrarealistischen
Tierrobotern teilweise ähnliche Bedürfnisse zuschreiben wie ihren natürli-
chen Artgenossen. Die Eigenschaftsattribution der Wildtiere erfolgte dabei
nicht nur im spielerischen Sinne, wie am Beispiel der Schimpansen er-
sichtlich wurde. Einige Wildtiere erkannten die ultrarealistischen Tierro-
boter als ihresgleichen an, was anhand der aufgezeigten Tier-Roboter-Inter-
aktionen deutlich wurde.

Im Gegensatz zum Menschen scheint es bei den Tieren kein „unheimli-
ches Tal – uncanny valley“ zu geben. Entweder konnte der ultrarealistische
Tierroboter olfaktorisch, optisch, haptisch, verhaltens- sowie bewegungs-
technisch überzeugen und wurde im Wildtierverbund aufgenommen oder
er wurde kurzzeitig begutachtet, zurückgelassen oder gar zerstört (Raúl
Rojas/Randolf Menzel 2011; Martin Worm et al. 2018; ZDF 2018 a
und 2018 c).

Die Analyse legt somit nahe, dass es auch im Tierreich eine Art „Ani-
morphismus“ gibt. Jedoch ist unklar, inwieweit es den Wildtieren bewusst
war, dass es sich bei den Roboter-Tieren um keine „natürlichen“ Interakti-
onspartner handelte.

Tierethische Ansätze in Bezug auf Roboter-Tiere

Aufgrund der bisher aufgezeigten Ähnlichkeiten, der Akzeptanz und der
vielfältigen Einsatzfelder von Roboter-Tieren sowohl in der menschlichen
wie auch in der tierischen Lebenswelt werden im Folgenden exemplarisch
zwei tierethische Ansätze auf Roboter-Tiere angewandt. Anhand des „Ver-
rohungsarguments“ von Immanuel Kant und des Tierrechtsansatzes von
Tom Regan soll untersucht werden, inwieweit nicht nur natürlich vor-
kommenden Tieren, sondern auch Roboter-Tieren eine Art moralischer
Status gebührt und ihnen ein inhärenter Wert zukommen sollte.

„Verrohungsargument“ von Immanuel Kant

Das „Verrohungsargument“ besagt, dass „der Mensch Tiere human behan-
deln sollte, und zwar deshalb, um nicht zu verrohen und schlussendlich
Gefahr zu laufen, auch Menschen gegenüber grausam und rücksichtslos zu

4.

4.1
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werden“ (Martin M. Lintner 2017, 72; siehe auch Heike Baranzke 2018;
Immanuel Kant 1907, § 17). Ausgehend von der eben dargelegten kongru-
enten menschlichen Akzeptanz und dem Anthropomorphisieren von na-
türlich vorkommenden Tieren und Roboter-Tieren kann das „Verrohungs-
argument“ auch auf Roboter-Tiere übertragen werden. Wenn der Mensch
Roboter-Tieren ähnliche Eigenschaften zuschreibt wie sich selbst, läuft er
Gefahr, moralisch abzustumpfen, wenn er Roboter-Tiere – gleichermaßen
wie lebendige Tiere – schlecht behandelt. Auch wenn Kant, wie häufig kri-
tisiert, anthropozentrisch argumentiert, ist es ein plausibles Argument für
Verhaltensregeln sowohl gegenüber natürlich vorkommenden Tieren wie
auch gegenüber Roboter-Tieren.

Tierrechtsansatz von Tom Regan

Tom Regan plädiert in seinem Tierrechtsansatz für einen respektvollen
Umgang innerhalb einer moralischen Gemeinschaft. Jedes Mitglied einer
moralischen Gemeinschaft besitzt einen inhärenten Wert und hat gleicher-
maßen das Recht auf Leben, körperliche Unversehrtheit und Freiheit. Zur
moralischen Gemeinschaft gehören für ihn alle Lebewesen, die Subjekt-ei-
nes-Lebens sein können. Nach Regan sind dies nicht nur Menschen, son-
dern auch Tiere, insbesondere Säugetiere und Vögel, da sie mit dem Men-
schen nicht nur biologisch und psychologisch verwandt sind, sondern
auch der Welt gewahr sind. Die biologische und psychologische Verwandt-
schaft zwischen Menschen und Tieren ist nach Regan an folgenden Merk-
malen erkennbar (Tom Regan 2014, 100-114):
• gleiche Sprache und Verhalten in Bezug auf nonverbale Kommunikation

und Interaktion,
• gleicher Körper hinsichtlich der Sinnes- und Körperorgane,
• gleiches System bezüglich des Nervensystems, welches Signale an das Ge-

hirn weiterleitet, um beispielsweise Verletzungen zu vermeiden,
• gleicher Ursprung: göttliche Schöpfung oder evolutionäre Entwicklung.
Menschen und natürlich entwickelte Tiere sind sich, wie Regan in seinem
Tierrechtsansatz deutlich macht, sehr ähnlich und zeigen viele psychische
und physische Gemeinsamkeiten auf (Tom Regan 2014, 102-110). Roboter-
Tiere werden nach tierischen und menschlichen Vorbildern erbaut. Wenn
es Ähnlichkeiten zwischen Menschen und natürlich entwickelten Tieren
gibt, dann gibt es diese auch bei Roboter-Tieren. Um dieser These nachzu-
gehen, soll im Folgenden untersucht werden, wie Regans Merkmale auf
Roboter-Tiere anzuwenden sind.
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Sprache und Verhalten
Es kann festgestellt werden, dass Roboter-Tiere ähnlich dem Menschen
und natürlich entwickelten Tieren sowohl eine Sprache als auch ein Ver-
halten innehaben. Je nach Einsatzgebiet bekommen Roboter-Tiere eine
arttypische Sprache und Verhaltensweisen einprogrammiert. Eigene Be-
dürfnisse und Ängste können Roboter-Tiere zwar vortäuschen, diese sind
jedoch nicht echt. Erinnerungen hingegen sind, wie bei Paro aufgezeigt,
heute schon Realität.

Gleicher Körper
Roboter-Tiere weisen ähnliche Sinnesorgane auf, mit denen sie ihre Um-
welt wahrnehmen und auf Reize reagieren können. Sie haben mehrere
mechanische Gelenke, die es ihnen ermöglichen, sich arttypisch zu bewe-
gen. Lebensnotwendige Organe aus Zellen wie Herz und Lunge sind nicht
vorhanden. Ausnahmen bilden diesbezüglich Cyborgs.

Gleiches System
Roboter-Tiere haben eine Art Nervensystem in Form von Sensoren, die al-
le Informationen in einem zentralen Rechner („Roboter-Gehirn“) verarbei-
ten und angenehme wie auch unangenehme Interaktionen wahrnehmbar
machen.

Gleicher Ursprung
Ein gleicher Ursprung ist im direkten Sinne nicht vorhanden. Indirekt
könnte man von einer „Evolution 2.0“ oder „Schöpfung 2.0“ sprechen, da
der Mensch Roboter-Tiere aus Materialien, die er in der Welt vorfindet,
konstruiert und immer weiter optimiert.

Subjekt-eines-Lebens
Neben der physischen und psychologischen Verwandtschaft betont Regan
allerdings noch einen weiteren Aspekt, der ein Lebewesen zu einem Sub-
jekt-eines-Lebens macht. Für Regan sind alle Lebewesen Subjekte-eines-Le-
bens, die der Welt gewahr sind. Das bedeutet: Subjekte-eines-Lebens mer-
ken stets, was mit ihnen geschieht, da es sich auf ihre Lebensqualität und
Dauer auswirkt (Tom Regan 2014, 100-103). Das ist auch „unabhängig da-
von, ob sich jemand anderes dafür interessiert oder nicht“ (Tom Regan
2014, 101). Dies ist ein entscheidender Unterschied zwischen natürlich
entwickelten Lebewesen und Robotern. Für Roboter-Tiere ist es bisher
noch nicht von Bedeutung, was mit ihnen passiert. Roboter-Tiere sind so-
mit nach Regan zum heutigen Stand der Technik keine Subjekte-eines-Le-
bens. Aufgrund ihrer täuschend echten Erscheinung neigen Mensch und
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Tier jedoch dazu, den Roboter-Tieren Attribute wie Schmerz, Angst und
Freude zuzuschreiben, auch wenn Roboter diese nicht innehaben.

Fazit

Roboter-Tiere sind auf der einen Seite insofern ein verheißungsvolles Expe-
riment, da sowohl Menschen als auch natürlich entwickelte Tiere Roboter-
Tiere häufig akzeptieren und mit ihnen erfolgreich interagieren. Darüber
hinaus können Roboter-Tiere das menschliche und tierische Leben berei-
chern, da sie als Interaktionspartner Einsamkeitsgefühle verringern und
das Sozialverhalten verbessern können. Ein Verletzungsrisiko und die Ge-
fahr von Allergien sind so gut wie ausgeschlossen.

Auf der anderen Seite sind Roboter-Tiere hinsichtlich fehlender natür-
lich-biologischer Eigenschaften und den stark beschränkten Interaktions-
möglichkeiten noch nicht ausgereift.

Wie die Roboter-Tier-Analyse gezeigt hat, sprechen Menschen und na-
türlich entwickelte Tiere Roboter-Tieren trotz technischer Unvollständig-
keit arttypische Eigenschaften zu. Ausgehend von den tierethischen Ansät-
zen spricht aus anthropozentrischer Sicht einiges dafür, Roboter-Tieren
einen niederen moralischen Status zukommen zu lassen. Der Mensch soll-
te sich, im Sinne von Kant, auch im Umgang mit Roboter-Tieren vor einer
Verrohung schützen.

Nach Regans Tierrechtsansatz gebührt Roboter-Tieren zum heutigen
Stand der Technik aus pathozentrischer Perspektive kein moralischer Sta-
tus, da Roboter-Tiere keine Subjekte-eines-Lebens sind; auch wenn Robo-
ter-Tiere viele ähnliche Merkmale zu natürlich entwickelten Tieren aufwei-
sen.

Die in dieser Arbeit untersuchten Forschungs- und Einsatzfelder legen
nahe, dass Roboter-Tiere nicht ausschließlich ein Themenbereich der Ma-
schinenethik sind, sondern auch im tierethischen Diskurs berücksichtigt
werden müssen. Roboter-Tiere werden in Zukunft in der menschlichen
und in der tierischen Lebenswelt vermehrt Einzug halten. Es wird häufiger
zu Begegnungen zwischen Menschen, natürlich entwickelten Tieren und
Roboter-Tieren kommen. Es müssen u. a. folgende Fragen geklärt werden:
Ist die identische Nachkonstruktion von Lebewesen moralisch vertretbar?
Wenn ja, inwiefern sollte den Tierrobotern zukünftig ein moralischer Sta-
tus zustehen? Inwieweit dürfen Roboter-Tiere und Cyborgs entwickelt und
für menschliche Zwecke instrumentalisiert werden? Verändern Roboter-
Tiere die menschliche Sicht auf natürlich entwickelte Tiere? Und welchen
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Einfluss nehmen ultrarealistische Tierroboter und Cyborgs auf die natürli-
che Tierwelt?
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