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Was ist ein Full-Scope Simulator? Welche Konstrukte werden in unserer
Untersuchung beriicksichtigt?

-----------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

- realititsgetreue Nachbildung einer konkreten . ¢ Situation Awareness (Endsley, 2000)
Handlungssituation s

- Kontrollierbarkeit von externen Umgebungsvariablen : : [ Wahmehmung |

- Hohe Retest-Reliabilitat P il

- standige Verwendung in risikobehafteten, komplexen : : Zustend der | 2ot | | e | Atons- |
Arbeitssystemen P Umgebung | —— ) L

- Méglichkeit der gezielten Behandlung von Problem- : : |zukinfigen
situationen . | Situation

- Ubertragbarkeit auf komplexe Interaktions- Slualon Auaraness

situationen wie MRK im Pflegebereich
- Konstrukt, das die menschliche Fahigkeit

»Ein Full-Scope-Simulator ist ein Simulator, der eine : ¢ peschreibt

detaillierte Modellierung von Systemen der Unit One @ : )

beinhaltet, mit der der Bediener eine Schnittstelle zur : : - Informationen aufzunehmen
Kontrollraumumgebung herstellt. Die Bedienkonsolen : : - diese zu integrieren

des Steuerraums sind enthalten. Ein solcher Simulator :
zeigt die erwartete Reaktion der Anlage auf normale :
und abnormale Zustande.” :
(National Nuclear Regulator, 2006) . Welche individuellen Dispositionen

: . beeinflussen den erfolgreichen Umgang mit Technik?
- Technikbereitschaft (Neyer et al., 2012)

- darauf aufbauend zukiinftige Systemzustande
vorherzusagen
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—Technikkompetenz

Technikbereitschaft - Technikkontrolliiberzeugung

Fragestellung: Welchen Einfluss hat eine ~Technikakzeptanz
Mensch-Roboter-Kollaboration auf :
langfristige Beanspruchungsfolgen?

" " " " n Wahrgenommener
(Hier am Beispiel eines Patienten L Awwe T N
in einer Pflegesituation) =3 e | [Ttaion || Mgl
N 1~
Bedienung
(Technikakzeptanzmodell nach Davis, 1989)
Untersuchungsdesign
Situation Awareness Technikbereitschaft pos.: Motivation,
% % Weiterentwicklung :
\§\ ”{/ der kognitiven Fahigkeiten,:
S Akzept :
§\ ,,” pos.: ,Aktivierung* cER SR
MRK \§ 27
: A M I I ;
: | :
[Patient m——f—) Do ——) Beanspruchung ses———) | angfristige Folgen :
: e :
: |' R\\ l 1 .
I N\
Qastung \\\\ neg.: ,Ermiudung“ neg.: psychisc.he und
N psychosomatische
\ Erkankungen, Angst,
Unerfahrenheit Unzufriedenheit,

(mit MRK) Fehler, Unfalle
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