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Zusammenfassung

In Zukunft werden wir vollautonom von A nach B fahren, zweifellos. Was aber, wenn wir dem autonom
fahrenden Auto kein konkretes Ziel "B" geben konnen, weil wir uns von unserem Bauchgefiihl leiten
lassen und ohne Zeitdruck spontan den Weg bestimmen wollen?

Der Beitrag geht der Frage mit verschiedenen Methoden nach: Analyse des Nutzungskontextes, Online-
Fragebogen und Interviews mit einem Chauffeur und Taxifahrern sowie ausgewihlten
Umfrageteilnehmern.

Als Ergebnis werden drei Szenarien mit dazugehorigen Personengruppen vorgestellt und beschrieben,
wie die Interaktion mit dem vollautonomen Fahrzeug ablduft und dabei eine positive User Experience
geschaffen wird. Ein Vorschlag zum konkreten Visualdesign rundet den Beitrag ab.

1  Einleitung

Fir viele Menschen sind Navigationsgerdte beim Fahren nicht mehr wegzudenken. Bei
effizienzgetriebenen Fahrten zu einem eindeutigen Ziel scheint die Vorstellung plausibel, dass
es auch im vollautonomen Fahrzeug fast unverdndert zum Einsatz kommt. In so einem Fall
gibt der Fahrer die Kontrolle vollstdndig an den ,,Fahrroboter®, d.h. das vollautonom fahrende
Auto, ab. Wollen wir uns zukiinftig nur noch auf diese fremdbestimmte Weise fortbewegen,
oder gibt es Fahrsituationen, bei denen das Ziel nur als vage Vorstellung besteht, wo wir uns
von unserem Bauchgefiihl leiten lassen und ohne Zeitdruck spontan den Weg bestimmen
wollen?

Wenn der menschliche Fahrer durch den Roboter im vollautonomen Fahrzeug ersetzt wird,
stellt sich zudem die Frage, wie die Insassen in Zukunft mit dem Auto interagieren werden.

Ziel der Arbeit war es, ein neues Interaktionskonzept zu entwickeln, welches es ermdglicht,
auch im vollautonomen Fahrzeug eine spontane und intuitive Einflussnahme auf die Route zu
ermoglichen und eine positive User Experience zu schaffen.
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2 Vorgehen

Bei dieser Arbeit war mir wichtig, den menschzentrierten Gestaltungsprozess moglichst
umfangreich abzudecken. Begonnen wurde deshalb mit einer Researchphase. Diese Phase
wurde von vier zentralen Fragen geleitet:

1. Welche heutigen Fahrerlebnisse dhneln einer Fahrt im vollautonomen Fahrzeug?

2. Welche Grundbediirfnisse spielen eine Rolle?

3. Welche typischen Szenarien mit unkonkretem Fahrtziel gibt es?

4. Welche technologischen Vorraussetzungen miissen vollautonome Fahrzeuge aufweisen?

Sicherlich wird sich die User Experience vor, wihrend und nach der Fahrt eines vollautonomen
Autos im Vergleich zu einer Fahrt mit einem Auto, wie wir es heute kennen, grundsétzlich
unterscheiden. Fahrten mit unkonkretem Ziel finden allerdings heute schon statt und an dieser
Stelle sollte der User Research ansetzen.

Es wurde nach Situationen, Nutzern und Stakeholdern gesucht, welche Gemeinsamkeiten mit
dem zukiinftigen Nutzungskontext aufweisen. Einer Fahrt im vollautonomen Fahrzeug am
ndhesten kommen heute Fahrten mit dem Taxi oder durch einen Chauffeur. Im Interview mit
einem Chauffeur und zwei Taxifahrern konnten Einblicke zu deren Verhalten, Einstellung und
dem Ablauf des Fahrens gewonnen werden. Als Dienstleister ist es dem Chauffeur duBerst
wichtig, zuvorkommend, angenehm, unaufdringlich und kompetent aufzutreten. Beim
Streckenverlauf richtet sich der Chauffeur im Zweifel nach dem Fahrgast. Eine Konfrontation
wird durch den Chauffeur immer vermieden. Das Verhalten des Chauffeurs wurde durch die
Taxifahrer bestdtigt. Zudem, wenn der Fahrgast zu einer genauen Adresse gefahren werden
mochte, kann die Interaktion mit dem Fahrer minimal ausfallen — dieser nennt zu Beginn die
Zieladresse und wird direkt dort hingefahren. Kennt der Fahrgast die genaue Adresse nicht,
wird oft ein grobes Gebiet, in dem das Ziel liegt, angesteuert und dann bei Erreichen dieses
Gebiets der exakte Halteort im Dialog bestimmt.

Neben den Interviews wurde eine Online-Umfrage durchgefiihrt. Die Umfrage sollte helfen,
sich dem Thema aus Sicht der Nutzer zu ndhern und ein Verstdndnis fiir ihre Bediirfnisse vor,
wihrend und nach einer Fahrt mit unkonkretem, vagem Ziel zu erhalten. An der Online-
Umfrage nahmen insgesamt 90 Personen (45 Ménner, 45 Frauen) im Alter zwischen 20 und
70 Jahren teil. Dabei konnten die Teilnehmer sowohl Fahrer wie Beifahrer sein. Im
Vordergrund stand, dass sie eine Fahrt mit unkonkretem, vagem Ziel erlebt haben.

Zunichst sollten die Teilnehmer angeben, zu welchen Zwecken sie Fahrten mit ihrem Auto
unternechmen (siche Abb. 1) und ihre letzte Fahrt in einem Satz kurz beschreiben. Dies
verfolgte zwei Ziele: zum einen wurden die Teilnehmer auf diese Weise gedanklich zum
Thema hingefiihrt und zum anderen entstand auf diese Art eine Sammlung unterschiedlicher
Griinde und Motivationen fiir Fahrten.
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Abbildung 1: Antworten zur Frage ,, Wofiir nutzen Sie ihr Auto? “ mit 90 Teilnehmern

Die zentrale Aufgabe der Umfrage bestand darin, eine Fahrt zu beschreiben, welche ohne
konkretes Ziel und ohne Navigationsgerit stattfand. Dabei sollten die Teilnehmer ganz frei
und uneingeschrinkt ihr Erlebnis beschreiben. Nachfolgend gab es als Hilfestellung weitere
Fragen, auf welche sie eingehen konnten, falls dies noch nicht bereits im Freitextfeld
geschehen ist: Wo ist die Fahrt gestartet? Wie ist die Fahrt abgelaufen? Wie lief die
Entscheidungsfindung fiir die Strecke ab? Was wurde wihrend der Fahrt gemacht? Wie war
die Stimmung im Auto? Waren Sie Fahrer oder Mitfahrer?

Im Anschluss sollten die Teilnehmer Auskunft {iber mogliche verwendete Hilfsmittel zur
Streckenfindung geben und dariiber, was sie besonders positiv oder negativ in Erinnerung
haben. Diese Fragen sollten nochmals explizit Aufschluss iiber Gewohnheiten und Bediirfnisse
im Zusammenhang mit solchen Fahrten geben. AbschlieBend wurden soziodemografische
Daten der Teilnehmer abgefragt.

Zu den drei Hauptergebnissen zhlt:

e Die Motivation fiir solche Fahrten lassen sich in drei Kartegorien zusammenfassen. Man
mochte ein Gebiet erkunden, man sucht Entspannung/Erholung durch die Fahrt oder man
mochte einen speziellen Ort finden.

e Durch die geschilderten Erlebnisse konnte verschiedene Bediirfnisse identifiziert werden.
Allen voran Neugier und Autonomie.

e Zu den Haupteinflussfaktoren fiir die Streckenentscheidung zéhlen das Bauchgefiihl, die
Umgebung und Wegweiser.

Dartiiber hinaus wurden zwei ausgewéhlte Teilnehmer der Umfrage weiterfithrend interviewt
und Selbstbeobachtungen bei Testfahrten gemacht. Die Interviews lieferten ausfiihrlichere
Erkenntnisse, da durch den Researcher nach und nach weitere Details aufgedeckt werden,
welche die Teilnehmer in der Umfrage nicht angegeben hatten. Die Selbstbeobachtungen
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wurden bei zwei Fahrten in unbekanntem Gebiet gemacht. Dazu lie sich der Research von
einem Begleiter ebenfalls ohne Ortskenntnisse fahren und bestimmte, geleitet von seinem
Bauchgefiihl und ohne konkretes Ziel, die zu fahrende Strecke. Es konnten Erfahrungen
hinsichtlich der folgenden Fragen gemacht werden: Wann und wie oft muss ich mich
entscheiden? Wie viel Zeit bleibt fiir eine Entscheidung? Wie verhilt sich das Fahrzeug, wenn
keine Entscheidung getroffen wird?

Als Grundlage fiir das Konzept der Mensch-Maschine-Schnittstelle wurden aktuelle
Konzeptfahrzeuge untersucht. Dazu wurden die von den Herstellern verdffentlichten Videos
und Konzeptbeschreibungen zum Mercedes F105 (Mercedes-Benz, 2015), BMW i Vision
Future Interaction (BMWBLOG, 2016), BMW Vision NEXT 100 (BMW, 2016), Rolls-Royce
103EX (Rolls-Royce Motor Cars Limited, 2016), Nissan IDS Concept (Nissan, 2015) und
Google Self-Driving Car Project (Google, 2016) analysiert. Mit Blick auf die Bediirfnisse,
Anforderungen und Ablédufe, welche der User Research aufdeckte, wurden Sprache, Gesten,
Touchscreens und ein Augmented Reality Display in der Frontscheibe als
Interaktionsmdglichkeiten fiir das Konzept ausgewahlt.

Die in der Umfrage erhobenen Fahrten dienten als Basis fiir Szenarien und Personas. Drei
Personas mit entsprechendem Szenario sollen ein breites Spektrum an Autofahrten unter
Beriicksichtigung der jeweiligen Bediirfnisse und Settings abdecken.

Im ersten Szenario unternimmt eine Gruppe junger Leute eine entspannte Fahrt nach dem
Feiern. Sie cruisen ohne genaues Ziel nachts durch die Stadt und lassen den Abend ausklingen.
Das zweite Szenario handelt von einer jungen Familie im Urlaub. Am ersten Tag wollen sie
die ihnen noch unbekannte ndhere Umgebung erkunden. Im dritten Szenario unternimmt ein
Senioren-Ehepaar eine ihrer regelmafBigen Sonntagsfahrten ins Griine.

Abbildung 2: Die Personengruppen der drei Szenarien ,,Fahrt durch die Nacht*, ,, Erkundung im Urlaub* und ,,ein
Ausflug am Sonntag* (Zeichnung von Daniel Dirks)

Die Szenarien wurden iterativ zu User Stories ausgearbeitet. Dadurch haben sich Features und
mogliche Punkte fiir Interaktion auf Grund der jeweiligen Situationen und der Bediirfnisse
herausgebildet. Die User Stories wurden in verschiedene Szenen aufgeteilt und zeichnerisch
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ausgearbeitet. Da es sich um Zukunftsszenarien handelt, konnte so das Aussehen komplett frei
festgelegt werden und die Detailgenauigkeit in vielen Teilen auf das Wesentliche beschrankt
oder Bereiche vage gelassen werden.

3  Ergebnis

Entstanden ist ein multi-modales Interaktionskonzept bestehend aus einer App auf einem
Tablet, einem Augmented Reality Display in der Frontscheibe und einem digitalen
Assistenten. Mit dem digitalen Assistenten kann wihrend der Fahrt auf natiirliche Weise
gesprochen, Richtungsentscheidungen an Kreuzungen mitgeteilt oder Informationen zur
Umgebung erfragt werden. Das Tablet kann als alternativer Input genutzt werden. Zusitzlich
lassen sich komplexere Informationen wie Karten und detaillierte Informationen zur
Umgebung abrufen, welche sich sprachlich nur schwer vermitteln lassen. Das Augmented
Reality Display stellt allgemeine Informationen zur Fahrt dar, die Insassen werden visuell auf
eine nahende Kreuzung und damit Entscheidung hingewiesen und um die Entscheidung zu
unterstiitzen, werden in der Umgebung verortete Informationen, wie personalisierte
StraBenschilder dargestellt. Technisch heute nicht mdglich, sollen diese fiir alle Insassen
perspektivisch korrekt in der Umgebung platziert sein.

Im Fahrzeuginneren wird dadurch eine Umgebung geschaffen, welche es erlaubt, flexibel
Einfluss auf die zu fahrende Strecke zu nehmen und um dem Wunsch der Insassen nach
Entdecken bzw. Entspannen durch eine Fahrt gerecht zu werden.

womma, O

Abbildung 3: Augmented Reality Interface auf der Frontscheibe und Tablet-Interface

Die User Stories wurden in Form von Skizzen in einzelnen Szene ausgearbeitet. Sie zeigen die
Interaktion mit dem digitalen Assistenten und die dazugehorigen Dialoge, die Tablet-App,



272 Geuder, P.

Informationen auf der Frontscheibe und die Gesten-Interaktion. Als letzter Schritt wurde eine
mogliche visuelle Darstellung des Interfaces ausgearbeitet.

4 Ausblick

Die Stories und die darin beschriebene Interaktion bilden den Ausgangspunkt, um die
Akzeptanz und das Verstindnis mit kiinftigen Nutzern zu testen. Bisher fand noch keine
Evaluation des finalen Konzepts statt. Die Interaktion mit dem Fahrzeug zu testen, stellt durch
die starke Kontextabhingigkeit eine grole Herausforderung dar. Vorstellbar wire hier die
Moglichkeiten, die sich aus Virtual Reality in Verbindung mit einem Fahrsimulator ergeben,
zu nutzen.
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