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New Media Art, Robotik, Physical Computing und Kognitive Musikwissen-
schaft – dies sind einige Kernaspekte, die nicht nur zu dem neuen Kunst-
projekt Escapa am Musikwissenschaftlichen Institut der Universität zu Köln 
geführt, sondern dieses gleichzeitig in einen wissenschaftlichen empirischen 
Kontext eingebunden haben. Diese Installation für Roboter, Klang und Licht 
spielt mit den Vorstellungen von unterschiedlichen emotionalen Zuständen 
und ihren physischen Darstellungen. Mit Escapa wurde das Ziel verfolgt, 
die Forschungsstrategie Artistic Human-Robot Interaction Design (AHRI-
Design) in einer entscheidenden Weise weiterzuentwickeln. Vom Autor wur-
de dabei als völlig neue Komponente der Ansatz des Physical Computing 
eingebracht. Die vorliegende Arbeit dokumentiert und erläutert daher nicht 
nur ausführlich den Einfluß von Physical Computing auf die Realisierung der 
Installation, sondern zeigt erstmalig und umfassend auch dessen methodi-
sches Potential für die musikwissenschaftliche Forschung und Lehre auf. 
So wird ausgehend von einer Definition von Physical Computing die damit 
einhergehende Terminologie in ihrer Bedeutung für die Forschungsstrategie 
ausführlich diskutiert. 

Ein besonderer Fokus liegt auf dem empirischen Teil dieser Arbeit. Die Me-
thode der strukturierten Beobachtung wurde nicht nur in der hier beschrie-
benen Machbarkeitsstudie erstmals im Kontext von AHRI-Design stringent 
umgesetzt, sondern auch durch ein weiteres Erhebungsverfahren – die Be-
fragung mittels Fragebogen – ergänzt. Dabei wird auch die im Forschungs-
kontext vorteilhafte technisch vermittelte Beobachtung bei New Media Art-
Projekten im Detail erörtert. Die Arbeit schließt auf Basis der gewonnenen 
Erkenntnisse mit praktischen Hinweisen und einem Ausblick auf das weitere 
Vorgehen innerhalb der Forschungsstrategie AHRI-Design.
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