Rainer Oesterreich

Forschung

U&S
Psychologie



\us dem VYorwort von Prof. Dr. Walter Volpert

Noch eine Handlungstheorie - in einer Zeit, in der ein immerhin
rierbiindiges Kompendium der Handlungstheorien erscheint

ind die inflatorische Verwendung des Begrifls ,Handlung” zu-
immt? Eine solche Situation erfordert klare und tiber-

-cugende Konzepte, die aus verschiedenen Sackgassen der Dis-
.ussion herausflihren. Das vorliegende Buch erfulit diese
sedingungen. Es ist deshalb als theoretische Weiterentwicklung
‘benso zu begriiBen wie als ein verbesserter Ausgangspunkt
laltir, die Handlungspsychologie fiir die psychologlsche Praxis
ruchtbar zu machen.

J&S Psychologie - Einordnung des Titels in die Fachgebiete

Grundlagen und Geschichte Pidagogische Psychologie

Allgemeine Psychologie Klinische Psychologie,

Psychotherapie
Entwicklungspsychologie y b

. . . Medizinische Psychologie
Experimentelle Psychologie, :

Methoden, Statistik, Rehabilitationspsychologie

mathematische Psychologie )
- Angewandte Psychologie

Personlichkeitspsychologie . .

Arbeits-, Betriebs-,
Diagnostik Organisationspsychologie
Physiologische Psychologie *Umweltpsychologie

Sozialpsychologie Sonderfragen

SBN 3-541-10161-X DM 36,-



Anschrift des Autors

Dr. Rainer Qesterreich, TU Betlin, Institut fiir Humanwissenschaften in Arbeit und Aus-
bildung, Salzufer 12, 1000 Berlin 10

Anschriften des Wissenschaftlichen Beirates

Prof. Dr. Siegfried Greif, Institut fiir Psychologie, FB 12, Freie Universitit Berlin, Habel-
schwerdter Allee 45, 1000 Berlin 33

Prof. Dr. Ernst-D. Lantermann, Gesamthochschule Kassel, FB 3, Heinrich-Plett-Stral3e 40,
3500 Kassel

Prof. Dr. Rainer K. Silbereisen, Institut fiir Psychologie, FB 2, Technische Universitit Berlin,
Dovestr. 1 - 5, 1000 Berlin 10

CIP-Kurztitelaufnahme der Deutschen Bibliothek

QOesterreich, Rainer:
Handlungsregulation und Kontrolle / Rainer Oesterreich. - Miinchen ; Wien ; Balti-
more : Urban & Schwarzenberg, 1981.

(U-&-S-Psychologie : Forschung)

ISBN 3-541-10161-X

Alle Rechte, auch die des Nachdrucks, der Wiedergabe in jeder Form und der Ubersetzung
in andere Sprachen behalten sich Urheber und Verleger vor. Es ist ohne schriftliche
Genehmigung des Verlages nicht erlaubt, das Buch oder Teile daraus auf fotomechanischem
Wege (Fotokopie, Mikrokopie) zu vervielfiltigen oder unter Verwendung elektronischer
bzw. mechanischer Systeme zu speichern, systematisch auszuwerten cder zu verbreiten (mit
Ausnahme der in den §§ 53, 54 URG ausdriicklich genannten Sonderfille).
Umschlagentwurf: Dieter Vollendorf. Druck und Bindung: Pustet, Regensburg. Printed in
Germany.

© Urban & Schwarzenberg 1981

ISBN 3-541-10161-X




Viele Kollegen und  :unde haben mich bei der Arbeit an diesem

Buch unterstiitzt.

Fiir zahlreiche Anregungen danke ich insbesondere

- Konrad Leitner, der mir bei der Entstehung der Grundgedanken
dieses Buches ein stets konstruktiver Gesprichspartner war,

- Jiirgen Bortz, der durch seine Kritik an den ersten Formulierungen
half, stringentere Argumentationen zu entwickeln,

- Walter Volpert, der mich auf einige Mingel und Fehler hinwies
und wihrend der Arbeit an der nun vorliegenden Darstellung
wesentliche Hinweise gab.







VORWORT

Noch eine Handlungstheorie - in einer Zeit, in der ein immerhin
vierbindiges Kompendium der Handlungstheorien erscheint (Lenk
1977 ff.) und die inflatorische Verwendung des Begriffs "Handlung"
zunimmt? Eine solche Situation erfordert kiare und tiberzeugende
Konzepte, die aus verschiedenen Sackgassen der Diskussion heraus-
filhren. Das hier vorliegende Buch von Rainer Oesterreich erfiil't
diese Bedingungen. Es ist deshalb als theoretische Weiterentwick-
lung ebenso zu begriiBen wie als ein verbesserter Ausgangspunkt
dafiir, die Handlungspsychologie fiir die psychologische Praxis
fruchtbar zu machen.

Die Psychologische Handiungstheorie oder - wie sie Oesterreich
zutreffend und in ﬁbereinstimmung‘ mit Schnotz (1979) nennt ~ die
"Theorie der Handlungsregulation" hat in den letzten Jahren breite
Resonanz gefunden. Der Verfasser dieses Vorworts hat Kkiirzlich
versucht, Stand und Perspektive des Ansatzes kurz darzustellen
(Volpert 1980a). Bisher bemiihte man sich im wesentlichen darum,
die "Theorie der Handlungsregulation" weiterzuentwickeln, indem
man ihre Aussagen und Anwendungsbereiche erweiterte. In neueren
Publikationen wird besonders versucht, die Psychologische Hand-
lungstheorie aus jener Enge herauszufithren, die aus der Bindung
an bestimmte arbeitspsychologische Probleme resultiert, und sie an
den "Hauptstrom" psychologischer Theorienbildung nach der vielzi-
tierten "kognitiven Wende" heranzufiihren (vgl. von Cranach,
Kalbermatten, Indermiihle und Gugler 1980; Hacker, Volpert u. von
Cranach i.Dr.).

Bei diesen Versuchen der Weiterentwicklung blieb das Kernstiick
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der Theorie weithin unberiihrt: jene Annahmen iiber : psychische
Struktur und Regulation von Handlungen, wie sie etwa bei Hacker
(1973) und Volpert (1975) dargestellt wurden. Dies ist keineswegs
unproblematisch. Zum einen beruhen manche Entstellungen in Re-
zeption und Kritik des Ansatzes auf einer sehr verkiirzten Auffas-
sung von diesen Annahmen, welche sich im wesentlichen auf die
Teilaspekte "hierarchische Ordnung von Zielen - drei Regulations-
ebenen - Merkmale effizienten Handelns" beschrinkt. Zum anderen
bediirfen gerade diese Aussagen weiterer theoretischer Durchdrin-

gung und auch mancher Revision.

Es ist die besondere Stirke des hier vorliegenden Textes, daB neue
und vertiefte Einsichten zum Thema der psychischen Struktur und
Regulation von Handlungen gewonnen und damit die Kernaussagen
der "Theorie der Handlungsregulation" wieder in den Vordergrund

geriickt werden.

Es gab vordem durchaus Uberlegungen, die auf eine Verbesserung
dieses Kernstiicks der "Theorie der Handlungsregulation" abzielten.
Das Ungeniigen der Einteilung in nur drei Regulationsebenen wurde
mehrfach betont, insbesondere eine Differenzierung im Bereich der
"intellektuellen Regulation" gefordert. Semmer und Frese (1979)
schlagen vor, eine vierte und oberste Ebene des "abstrakten Den-
kens" zu konzipieren, bei Volpert (1980b) werden innerhalb der
intellektuellen Regulation 7 Stufen unterschieden. Frese (1978,
vgl. auch 1977) befaBte sich damit, den Begriff "control", wie er
insbesondere bei Seligman (1975) verwendet wurde, auf seine
Fruchtbarkeit im Rahmen einer Handlungstheorie zu priifen; er hob
dabei insbesondere den Zusammenhang zwischen "Kontrolle" und
"partialisierter Handlung" hervor. Die Eindeutschung des Wortes
"control" als "Kontrolle" ist wohl ebenso unvermeidlich wie proble-
matisch - latzteres vor allem deshalb, weil der deutsche Ausdruck
schwer von der Vorstellung zu trennen ist, hier iibe eine Person
auf eine andere einen hemmenden EinfluB aus, wihrend es in dem
hier diskutierten Zusammenhang darum geht, daB eine Person oder
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Gruppe ihre Ui ltbedingungen beeinflussen kann. Die letztere
Wortbedeutung verweist schlieBlich wieder auf Uberlegungen, welche
im engeren Kontext der Arbeitspsychologie entstanden sind und sich
mit dem Begriff des "Handlungsspielraums" (Ulich 1972) verbinden.
Dieser ist eine Erweiterung des Konzepts der "Freiheitsgrade", wie
er bei Hacker (1973) vorgestellt wurde. Im Zuge der Diskussion um
neue Formen der Arbeitsgestaltung wurde er eines der wesentlichen
Leitkriterien fiir Handlungsformen bzw. Arbeitsaufgaben, welche die
Personlichkeitsentwicklungen nicht beeintriachtigen, sondern férdern
(vgl. Ulich 1978, Hacker 1980).

Der vorliegende Text von Oesterreich reflektiert diese Diskussion
und liefert zugleich eine eigenstindige, neuartige und iiberzeugende

Losung:

- Es wird ein 5-Ebenen-Modell der Handlungsregulation vorge-
schlagen. Dessen wesentlicher Vorzug ist es, daB sich die
Abgrenzungskriterien der Ebenen aus dem hierarchischen
Modell selbst ableiten. Die Ebenen konstituieren sich somit
nicht - wie das bisher weithin der Fall war - durch diesem
Modell eher fremde Merkmale, was friiheren Einteilungsversu-
chen immer ein gewisses Moment der Beliebigkeit gab. DaB sich
eine solche Abgrenzung nicht von der Realitiit entfernt, zeigen
die positiven Erfahrungen mit einem Arbeitsanalyseverfahren
auf der Basis dieses Modells (s. im Text bei 10.3.). Zusitzlich
erscheint der Akzent hervorhebenswert, der im Text auf die
sensumotorische Regulation gelegt wird. Der Ansatz der Psy-
chologischen Handlungstheorie ist im wesentlichen aus der
Befassung mit Problemen des sensumotorischen Lernens ent-
standen (vgl. Ulich 1964, Hacker 1967, Volpert 1971, 19813).
Auch dieser Tatbestand ist bei der Rezeption des Ansatzes oft
iibersehen worden. Oesterreich kniipft an diese Tradition an
und zeigt die grundlegende Bedeutung der sensumotorischen
Regulation fiir das menschliche Handeln.
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- Die Begriffe der "Kontrolle" und der "Kontr« ompetenz"
erlangen eine in sich stringente und in das Aussagensystem
der Handlungspsychologie gut integrierbare Bedeutung. Eine
so verstandene Handlungspsychologie hat es nicht ndtig, daB
ihr eine gesonderte Motivatiohstheorie "aufgepfropft" wird.
Oesterreich legt dies (in Kapitel 8) iiberzeugend dar, wenn-
gleich der von ihm postulierte Monismus des "Kontrollstrebens"
nicht unumstritten sein wird. In diesem Zusammenhang ergibt
sich auch eine einleuchtende und durchaus neuartige Interpre-
tation der "Gefiihle" als globaler Abschitzungen der Chancen,
bestimmte Ziele zu erreichen. Hier scheint ein Weg zur Uber-
windung jener Kluft 2zwischen "Kognition" und "Motivation"
gezeigt, die heute so hiufig konstatiert wird.

- Wesentliches Kriterium fiir hochentwickelte Handlungen ist im
Oesterreichschen Konzept, da8 diese zu Konsequenzen mit
hoher Effizienz-Divergenz fiihren, von denen aus man - ver-
einfacht ausgedriickt - viele verschiedene Handlungsziele mit
relativ groBer Sicherheit erreichen kann. Gilt dies fiir einen
ganzen Bereich des Handelns, so ist dessen "Regulierbarkeit"
hoch, was einer hierarchischen Form der "Kontrolle" ent-
spricht. Der bisher eher emphatische Begriff des "Handlungs-
spielraums" wird hier in ein theoretisches Gesamtkonzept
integriert; die Forderung nach ErhShung des Handlungsspiel-
raums - etwa im Rahmen von ArbeitsgestaltungsmaBnahmen -
kann im Rahmen dieses Konzepts einleuchtend begriindet wer-

den.

Ich habe nur einige Vorziige des hier vorliegenden Textes bezeich-
net, welche mir - auch unter Anwendungsgesichtspunkten - hervor-
hebenswert erscheinen. Weitere kommen hinzu, ohne da8 sie hier im
einzelnen aufgefiihrt werden sollen. Die Darstellung ist klar und
auch fiir solche Leser gut verstindlich, welche sich bisher mit der
Handlungspsychologie noch nicht befat haben. Insgesamt besticht
die Arbeit durch einen stringenten Zusammenhang von Darlegungen




und Ableitungen,  welchem viele Teilprobleme ihren Platz und
teilweise auch ihre Losung finden. Der Leser sollte dem Gang dieser
Argumentation ganz folgen und von der verbreiteten und anderen
Orts durchaus sinnvollen Methode absehen, einige Kapitel nur
auszugsweise zu lesen oder zu iiberspringen. Dann erschlieBt sich
ihm die Darlegung eines Gedankengangs, dessen Ergebnisse aus der
Psychologischen Handlungstheorie nicht mehr wegzudenken sind.

Berlin (West), im Juni 1981 Walter Volpert
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0. EINLEITUNG

0.1. Uberblick

Im Kapitel 1 wird zunichst die theoretische Richtung, in der diese
Arbeit steht, als die Handlungstheorie von Hacker und Volpert ge-
kennzeichnet, wobei die Bezeichnung "Theorie der Handlungsx"eg'ula-
tion" vorgeschlagen wird. Als eine der wichtigsten Annahmen dieser
Theorie wird das Prinzip der hierarchisch-sequentiellen Handlungs-
regulation ausfiihrlich erldutert. Zwei bisher weitgehend offene
Fragen innerhalb der Theorie der Handlungsregulation sind die
Fragen nach der Differenzierung von mehr als drei Ebenen der
Handlungsregulatidn und nach der Motivation in der Handlungsre-
gulation. Zu diesen zwei Fragebereichen sollen in den spiter fol-
genden Kapitqln Uberlegungen dargestellt werden. Es wird begriin-
det, daB es sinnvoll erscheint, hierbei ein Kontrollkonzept als ein
Konzept der Erreichbarkeit von Handlungszielen zu entwickeln.

In den Kapiteln 2 bis 6 wird dann ein 5-Ebenen-Modell der hierar-
chisch-sequentiellen Handlungsregulation eingefiihrt. In jedem
Kapitel wird eine der Ebenen erldutert. Das gesamte Modell ist im
Kapitel 6 zusidtzlich zusammenfassend dargestellt. In der Entwick-
lung des 5-Ebenen-Modells wird gleichzeitig ein Konzept der Kon-
trolle und Kontrollkompetenz definiert. Die "Kontrolle" hat damit 2u
tun, wie gut Handlungsziele in einem bestimmten Bereich erreicht
werden konnten, wenn der Handelnde vollkommene Kenntnis des
betreffenden Bereiches hitte. Die "Kontrollkompetenz" betrifft die
Giite der Kenntnisse eines Handelnden in dem betreffenden Bereich.
Das Konzept der Kontrolle und Kontrollkompetenz umfaBt weiterhin
die Annahme der Wirksamkeit eines "Kontrollstrebens" als eine




hohere Form des Strebens zu iiberleben. Die Annahme des Kontroli-
strebens besagt, daB der Mensch das Bestreben hat, so zu handeln,
da8 die Erreichbarkeit von Zielen verbessert wird und Kenntnisse
iiber die Moglichkeiten der Erreichung von Zielen erworben werden.

In den EXKURSEN werden einige formale Definitionen aus den vor-
angegangenen Kapiteln niher erlidutert und diskutiert.

Im Kapitel 7 wird in Anlehnung an Volperts Ausfiihrungen zum
gesellschaftlichen Charakter des Handelns gezeigt, wie der in dieser
Arbeit dargestellte Ansatz auf Aspekte der "kollektiven Handlungs-
regulation" anzuwenden ist. Die individuelle Entwicklung wird als
Aneignung gesellschafts-historisch kumulierter Erfahrungen aufge-
faBt. Die Wirkungen der kapitalistischen Produktionsweise auf die
individuelle Handlungsregulation werden im Hinblick auf den von
Volpert eingéfiihrten Begriff "partialisiertes Handeln" gekennzeich-
net.

Im Kapitel 8 wird das mit der Annahme des "Kontrollstrebens"
verbundene, handlungstheoretisch begiindete Motivationskonzept
diskutiert und mit anderen Motivationskonzepten in Beziehung
gesetzt. Es wird weiterhin zu dem Vorwurf Stellung genommen,
handlungspsychologische Konzeptionen wiirden nicht-rationale Hand-
lungsweisen ungeniigend beriicksichtigen und erldutert, wie sich
aus der Annahme des Kontrollstrebens auch handlungstheoretische
Zuginge zu durch Gefiihlen geleitetem Handeln ergeben konnen.

Meinungen eines Handelnden iiber seine Kontrolle und Kontrolikom-
petenz werden im Kapitel 9 behandelt. In diesem Zusammenhang
wird das Konzept des "Locus of Control" kritisiert und es werden
Vorschlige fiir seine Erweiterung gemacht.

Im Kapitel 10 schlieBlich wird eine erste Anwendung des in dieser
Arbeit entwickelten 5-Ebenen-Modells der Handlungsregulation
dargestellt. Es erscheint geeignet, im Rahmen der Untersuchung




von Arbeitstidtigkeiten Verwendung zu finden.

0.2. Lese-Hinweis

Es mag verlockend sein, sich nach dem ersten Durchblittern dieses
Buches zunidchst einmal den spéteren Kapiteln zuzuwenden, weil auf
den ersten Blick die Motivationskonzeption oder die Ausfiihrungen
zur kollektiven Handlungsregulation oder die arbeitspsychologische
Anwendung interessanter erscheinen mogen, als die Darstellung in
den fritheren Kapiteln. Ein Leser, der in dieser Weise vorgeht,
wird jedoch bald feststellen, daB ihm die Ausfiihrungen in den
spidteren Kapiteln weitgehend unverstindlich sind.

Verstindlich werden diese spiéteren Kapitel erst vor dem Hinter-
grund der Kapitel 2 bis 6, wobei von sehr spezifisch an den spi-
teren Kapiteln interessierten Lesern allenfalls das Kapitel 3 iiber-
sprungen werden konnte. In diesen Kapiteln werden eine Reihe von
Begriffeh entwickelt, die erst durch ihre Beziige untereinander
verstindlich werden.

Im Anhang I sind zentrale - in dieser Arbeit neu eingefiihrte - Be-

griffe kurz erliutert. Diese kurzen Erlduterungen sind nicht aus

sich selbst heraus verstindlich. Der Anhang I soll allein dazu
dienen, wihrend des Lesens Erinnerungshilfen zu bieten, wenn

vorher bereits entwickelte Begriffe erneut auftauchen.







1. DIE FRAGESTELLUNG

Das Kapitel beginnt mit einer kurzen Erlduterung des wissenschaft-
lichen Ansatzes, auf den sich die vorliegende Arbeit stiitzt. Dieser
Ansatz wird als "Theorie der Handlungsregulation" bezeichnet (Ab-
schnitte 1.1. und 1.2.). Die wesentliche Grundlage dieses theore-
tischen Ansatzes ist das Prinzip der hierarchisch-sequentiellen
Handlungsregulation. Es wird an einem Beispiel erlidutert (Abschnitt
1.3.). AnschlieBend werden zwei offene Fragen zur Theorie der Hand-
lungsregulation herausgearbeitet. Sie betreffen Kriterien fiir die
Unterscheidung von mehr als nur drei Ebenen der Handlungsregulation
und die Beriicksichtigung der Motivation im Handeln (Abschnitt 1.4.).
Auf die zwei Fragen soll in den folgenden Kapiteln dieser Arbeit
eingegangen werden. Bei der Behandlung dieser Fragen soll ein Kon-
zept der Erreichbarkeit von Handlungszielen entwickelt werden. Es
wird als Konzept der Kontrolle im Handeln bezeichnet (Abschnitt
1.5.). SchlieBlich wird verdeutlicht, in welcher Weise sich der
Argumentationsgang der folgenden Kapitel an dem Prinzip der hierar-
chisch-sequentiellen Handlungsregulation orientiert.

1.1. Grundgedanken der "Handlungspsychologie"

Die "Handlungspsychologie" ist kein einheitliches oder gar eigen-
stindiges Gebiet in der Psychologie. Das Wort "Handlungspsycholo-
gie" wird hier gebraucht, um die Richtungen der psychologischen
Forschung zu bezeichnen, die den Begriff "Handlung" als psycholo-
gische Kategorie verwenden. Dies geschieht zur Zeit in unterschied-
lichsten theoretischen Zusammenhidngen. In empirischen Arbeiten
werden die unterschiedlichsten Arten und Aspekte von "Handlun-
gen" untersucht. Gemeinsam ist den verschiedenen Ansitzen jedoch
eine grundsdtzliche Annahme: Der Mensch wird als ein aktives
Wesen angesehen, das bewuBt und zielgerichtet auf seine Umwelt

einwirkt.




Es muB jedoch auf eine Schwierigkeit hingewiesen w..den, die mit
dieser Auffassung verbunden ist und von den "Handlungspsychologen"
auch als Problem anerkannt wird. Es ist die Schwierigkeit, auch der
Rationalitlit widersprechende Verhaltensweisen des Menschen zu be-
riicksichtigen. Denn das Bild des bewuBt handelnden Menschen bein-
haltet eine "rationalistische" Auffassung vom Menschen, der - iiber-
spitzt formuliert - stets auf der vollen Hohe seiner Vernunft sich
optimal iiber die jeweils vorliegenden Umweltbedingungen orientiert
und sein Handeln systematisch kalkuliert und auswertet. Spiter wird
auf dieses Problem niher eingegangen (Kapitel 8).

Festzuhalten ist zunichst: mit der Verwendung des Begriffes "Hand-
lung" wird in der psychologischen Literatur gekennzeichnet, daB
der sich bewuBt, rational und =zielgerichtet verhaltende Mensch
Gegenstand der jeweiligen Untersuchung ist.

Dies gilt auch fiir die vorliegende Arbeit. Die beschriebene Auffas-
sung vom Menschen als "Handelnder" ist jedoch hier nicht der ein-
zige Ausgangspunkt. Die vorliegende Arbeit steht in einer speazifi-
schen Theorie-Tradition innerhalb der Handlungspsychologie. Dazu
im nédchsten Abschnitt.

Ausfiihrlichere Darstellungen zu dem Grundgedanken, die mit der Ver-
wendung des Begriffes "Handlung" verkniipft sind, findet man z. B. in
den Abschnitten 3.1. und 3.2. bei Lantermann (1980) und im Kapitel
2. bei Werbik (1978).

1.2. Die "Theorie der Handlungsregulation”

Die hier vorliegende Arbeit soll verstanden werden als in der Tra-
dition jener Richtung der "Handlungspsychologie" stehend, fiir die
das Erscheinen des Buches "Allgemeine Arbeits- und Ingenieurpsy-
chologie” von Hacker (1973) von zentraler Bedeutung war. In
diesem Buch wurden Grundlagen einer allgemeinen Theorie der
Handlungsregulation dargestellt. Hacker bezieht sich dabei zwar
speziell auf die Psychologie der Arbeitstitigkeiten, hat aber gleich-
zeitig den Anspruch, zu einer allgemeinen Psychologie menschlichen
Handelns etwas beizutragen, was insbesondere auch Volpert (z. B.




1975, S. 112 ff) vetont.

Die mit dem Namen Hacker verbundene Theorie wird bisher iiber-
wiegend einfach als "Handlungstheorie" oder "Handlungstheorie
Hackers" bezeichnet. Da wir beides fiir irrefithrend bzw. ungenau
halten (auch andere theoretische Ansiitze werden als "Handlungs-
theorie" bezeichnet und Hacker ist nicht der einzige Vertreter des
hier beschriebenen Ansatzes), wird hier die Bezeichnung "Theorie
der Handlungsregulation" verwendet. Weiter unten wird deutlich
werden, daB diese Bezeichnung angemessen erscheint.

Im Grundverstindnis des Begriffes "Handeln" bezieht sich die Theo-
rie der Handlungsregulation auf Ergebnisse aus der sowjetischen
Psychologie, vor allem auf Rubinstein und Leontjew (vgl. z. B.
Hacker 1978, S. 56 ff oder Volpert 1974, S. 17 ff). Uber die im
vorigen Abschnitt beschriebene Charakterisierung des menschlichen
Handelns - als bewuBt und zielgerichtet - hinaus wird Handeln als
gegenstidndlich und in gesellschaftliche Zusammenhinge eingebunden

gesehen.

Gegenstindlich bedeutet einerseits, da8 Handeln auf die Umwelt
bezogen ist, in der der Mensch auf Gegenstinde einwirkt und sie
verdndert, andererseits ist das Handeln durch die objektiven Be-
dingungen bzw. GesetzmiBigkeiten der Umwelt bestimmt. Die Psyche
des Menschen - d. h. seine Wahrnehmung, sein Denken, sein Be-
wuBtsein, seine Emotionen und seine Motive - entwickeln sich in
diesem dialektischen Verhiltnis. "Die Wechselwirkung zwischen dem
Menschen und seiner 'Umwelt' vollzieht sich in der eingreifenden
und veridndernden Titigkeit des Menschen, somit weder im reinen
Denken noch im passivem Reagieren" (Volpert 1974, S. 17).

In gesellschaftliche Zusammenhiinge eingebunden heiBt erstens, daB

die von einem Handelnden vorgefundene Umwelt und ihre Bedingun-
gen durch die gesellschaftliche Entwicklung der Menschheit ent-
scheidend geprigt sind; zweitens, daB auch die dem Handelnden




verfiigbaren Formen der Handlungen in der gesellsct lichen Ent-
wicklung der Menschheit entstanden sind und der einzelne Handeln-
de sich diese im Verlauf seiner individuellen Entwicklung angeeignet
hat. Mit seinem Handeln - vor allem in seiner Arbeitstitigkeit -
leistet der Einzelne seinerseits einen Anteil fiir die Entwicklung der
menschlichen Gesellschaft, er trigt zur Erhaltung und Weiterent-
wicklung ihrer Lebensbedingungen bei.

Was die Theorie der Handlungsregulation von anderen handlungs-
theoretischen Ansitzen uhterscheidet, ist mit dem grundsitzlichen
Bezug auf Entwicklungen der sowjetischen Psychologie jedoch noch
nicht ausreichend gekennzeichnet. Unter anderem auch deswegen
nicht, weil sich der handlungspsychologische Ansatz von Tomaszew-
ski (1978) zwar auf die gleichen bisher beschriebenen Grundlagen
bezieht, mit dem Ansatz der Theorie der Handlungsregulation jedoch
nicht identisch ist.

Zusitzlich zu der Auffassung vom Handeln als bewuBt, zielgerichtet
und gegenstiindlich, gesellschaftlich eingebunden hat die Theorie
der Handlungsregulation noch einen weiteren Ausgangspunkt: Die
Untersuchung der individuellen Planung bzw. Regulation von Hand-
lungsgefiigen. Zentraler Ausgangspunkt ist also weniger die einzel-
ne Handlung - z. B. ihr Verlauf oder die Bedingung ihrer Aus-
fiihrung oder ihr sozialer Kontext - sondern die Frage, wie groBere
Einheiten des Handelns geplant bzw. reguliert werden; d. h. nach
welchen Prinzipien der Verlauf mehrerer Aktivititseinheiten, die ein
Handelnder ausfiihrt, zustande kommt. Das =zentrale theoretische
Prinzip ist hierbei die Annahme einer hierarchisch-sequentiellen Or-
ganisation in der Regulation des Handelns. Mit diesem Prinzip wird
angekniipft an die Konzeption von Miller, Galanter und Pribram
(1960). Das Prinzip besteht darin, daB "hinter" oder besser "iiber"
einer Aneinanderreihung (Sequenz) von Handlungen iibergeordnete
Planungen angenommen werden, "iiber" denen wiederum noch hdéher
geordnete Planungen stehen usw. (Hierarchie).




Zusammenfassena Die Theorie der Handlungstheorie untersucht das
bewuBte, zielgerichtete Handeln des Menschen, das gegenstindlich
und gesellschaftlich eingebunden ist. Ausgangspunkt ist dabei die

Planung bzw. Regulation von Handlungsabfolgen, die als hierar-

chisch-sequenziell organisiert angesehen wird.

Damit ist die hier als "Theorie der Handlungsregulation" bezeichnete
theoretische Richtung grob gekennzeichnet. Sie hat bis jetzt vor
allem im Bereich der Arbeitspsychologie Beachtung gefunden. Kurze
Darstellungen der Theorie findet man bei Volpert (1975, Abschnitt
2.3.), bei Semmer & Pfifflin (1978) und bei Semmer & Frese (1979,
5. Abschnitt).

Die vorliegende Arbeit versteht sich als Beitrag zur Theorie der
Handlungsregulation.

Im folgenden Abschnitt wird zunichst das Prinzip der hierarchisch-
sequentiellen Organisation der Handlungsregulation ausfiihrlicher
dargestelit.

1.3. Das Prinzip der hierarchisch-sequentiellen Handlungsregulation

Es geht in diesem Abschnitt zentral um die Darstellung und bei-
spielhafte Erlduterung des allgemeinen Prinzips der hierarchisch-~se-
quentiellen Handlungsregulation. Auf die spezielle Konkretisierung
dieses Prinzips in der Theorie der Handlungsregulation durch
Hacker wird nur kurz eingegangen. Das Prinzip soll hier an einem
Beispiel erldutert werden, das aus Volpert (1974, S. 24 ff) entnom-
men ist und hier leicht modifiziert bzw. ausgeweitet wird:

Ein Herr X befindet sich in seiner Wohnung, er hat die Absicht,
sich ein neues Hemd zu besorgen (spiter dazu, wie er zu dieser
Absicht kam). Nehmen wir an, er macht sich einen Plan, wie dies
zu bewerkstelligen sei. Es wire offensichtlich unsinnig, anzuneh-




men, daB Herr X nun eine bloBe Reihenfolge - also L ,uenz - von
allen FEinzelaktivititen plant, die zur Besorgung des Hemdes not-
wendig sind:

Dies wiirde nidmlich so aussehen: zum Schreibtisch gehen - dort Geld
entnehmen - die Brieftasche aus der Jacke nehmen - das Geld in die
Brieftasche tun - die Brieftasche in die Jacke zuriicktun - aus dem
Raum gehen - den Flur entlang zur Wohnungstiir gehen - die Wohnungs-
tiir 6ffnen - durch die Wohnungstiir treten - die Schliissel aus der
Tasche nehmen - die Tiir abschlieBen - die Treppen hinuntergehen ...
usw. bis er in einem Bekleidungsgeschift in der City das ausgesuchte
Hemd an sich nimmt - zur Kasse geht - das Hemd vorweist - die Brief-
tasche aus der Jacke nimmt - das Hemd bezahlt - die Quittung nimmt -
die Brieftasche und die Quittung in die Jacke steckt und mit dem
Hemd das Geschift verldBt. Auch wenn Herr X schlieBlich alle diese
Einzelaktivititen in dieser Reihenfolge ausfiihren wird, hat er sie
keinesfalls vorab in diesen Einzelheiten geplant. (Es wdre im iibri-
gen moglich, diese Sequenz als noch sehr viel kleinere Einzelakti-
vititen anzugeben wie z. B. das "zum Schreibtisch gehen" als "rech-
ten FuB vor den linken setzen - linken vor den rechten setzen
usw.").

Sicherlich wird Herr X eine Sequenz von auszufiihrenden Aktivitid-
ten planen, hierbei wird er jedoch zunichst in gréBeren Einheiten
planen. Wie dies zu denken ist, wird in der Abbildung 1 veran-
schaulicht.

In der Abbildung 1 werden zunichst nur die vier mit dicken Pfeilen
verbundenen Felder betrachtet. Das obere Feld bezeichnet das
Vorhaben "neues Hemd besorgen", die drei Felder darunter bezeich-
nen eine Abfolge groBerer AKktivititseinheiten, die zur Besorgung
des neuen Hemdes aufeinander folgen. Es ist offensichtlich sinnvol-
ler anzunehmen, daB der Plan von Herrn X zuniichst aus soichen

groSeren Einheiten besteht.

Wir bleiben zunichst noch bei den mit dicken Pfeilen verbundenen
vier Feldern. Als Aktionsprogramm wird die Abfolge der unteren
drei Felder bezeichnet. Das sind die Aktivititseinheiten "ins Auto
gelangen", "in die City gelangen" und "Hemd kaufen". Die gesamte
Dreiecksfigur wiirde bei Hacker (1973) als "regulative Funktions-
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einheit" bezeichnet, wir wollen jedoch hier die von . pert (1980)
vorgeschlagene Bezeichnung "zyklische Einheit" verwenden.

Generell besteht eine zyklische Einheit aus einem Ziel und dem zu-

gehvrigen Aktionsprogramm, im Beispiel also aus dem Ziel "neues
Hemd besorgen" und dem Aktonsprogramm "ins Auto gelangen, in
die City gelangen, Hemd kaufen". Der vom Ziel absteigende Pfeil
und die die waagerechten Pfeile reprisentieren Aktionsprogramm-er-
zeugende Vorginge; der am Ende des Aktionsprogramms zum Ziel
zuriickfiihrende, aufsteigende Pfeil repridsentiert einen vergleichen-
den Vorgang, in dem spiter festgestellt werden soll, ob das Ziel
erreicht wurde.

Betrachten wir nun die insgesamt neun Felder unterhalb der drei
das Aktionsprogramm kennzeichnenden Felder. Sie gehdren wiederum
zu zyklischen Einheiten, deren jeweiliges Ziel die Bestandteile des
eben betrachteten - iibergeordneten - Aktionsprogrammes sind: So
war z. B. "ins Auto gelangen" ein Bestandteil des Aktionspro-
gramms mit dem Ziel "neues Hemd besorgen". Nun ist "ins Auto
gelangen" selbst ein Ziel, dem wiederum ein Aktionsprogramm un-
tergeordnet ist, ndmlich das AKktionsprogramm "Sachen zusammen-
suchen, aus dem Haus gehen, geparktes Auto aufsuchen". Ent-
spreéhendes gilt fiir die anderen Bestandteile des {ibergeordneten
Aktionsprogrammes mit dem Ziel "neues Hemd besorgen".

Die Bestandteile der untergeordneten Aktionsprogramme, also z. B.
des Aktionsprogrammes "Sachen zusammensuchen, aus dem Haus ge-
hen, geparktes Auto aufsuchen", sind nun wiederum als Ziel unter-
geordneter zyklischer Einheiten aufgefa8t. Dies wird durch die
kleinen Kistchen ganz unten in der Abbildung symbolisiert. Die
kleinen Kiastchen konnen wiederum Ziel von noch weiter unterge-
ordneten zyklischen Einheiten sein usw.. Eine solche Differenzie-
rung konnte fortgesetzt werden bis zu einzelnen Muskelbewegungen
oder gar bis zu den durch einzelne Nervenstringe geleiteten Impul-
sen. Dies diirfte jedoch eher fiir Physiologen als fiir Psychologen
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Untersuchungsgegei...and sein.

Ganz unten in der Abbildung 1 sind die Kidstchen nicht mehr als
Ziele zyklischer Einheiten dargestellt, sondern mit gekriimmten
Pfeilen verbunden. Die gekriimmten Pfeile kennzeichnen direkt
beobachtbare  Bewegungseinheiten. Alles was in der Abbildung 1
Uber ijhnen liegt, ist die Struktur der diese Bewegungseinheiten len-

kenden Prozesse der Handlungsregulation.

Bevor nun auf die gestrichelt eingezeichneten Teile der Abbildung 1
eingegangen wird, soll noch kurz der Verlauf der die Handlungen
regulierenden Prozesse am Beispiel des Herrn X erliutert werden.
Man beachte dabei die romischen Ziffern auf dem rechten Rand der
Abbildung 1, die unterschiedliche "Hierarchie-Stufen" der Aktions-
programme bezeichnen sollen.

Herr X hat das Ziel, sich ein neues Hemd zu besorgen. Wir haben es
auf der Hierarchie-Stufe IV eingeordnet. Er entwirft dazu das Ak-
tionsprogramm "ins Auto gelangen, in die City gelangen, Hemd kau-
fen", das in der Abbildung auf der Hierarchie-Stufe III eingezeich-
net ist.

Herr X wendet sich nun dem ersten Bestandteil dieses Aktionspro-
gramms zu (beachtet die anderen also vorerst nicht), faBt diesen
Bestandteil (ins Auto gelangen) als Ziel auf und entwirft ein Ak-
tionsprogramm der Hierarchie-Stufe II, nimlich "Sachen zusammen-
suchen, aus dem Haus gehen, geparktes Auto aufsuchen".

Wiederum wendet sich Herr X zuniichst allein dem ersten Bestandteil
diese Aktionsprogrammes zu, faBt dies - "Sachen zusammensuchen" -
als Ziel auf und entwirft dazu ein Aktionsprogramm der Hierarchie-
Stufe I.

Es konnten ggf. noch piedrigere Hierarchie-Stufen betrachtet werden,
wir verzichten jedoch darauf. Herr X fiihrt also nun das Aktionspro-
gramm der Hierarchie-Stufe I aus, am Ende dieses Aktionsprogramms
hat er seine Sachen zusammengesucht.

Das Ergebnis wird dem Aktionsprogramm der Hierarchie-Stufe II zu-
riickgemeldet. Der ndchst Bestandteil dieses Aktionsprogramms, nim-
lich "aus dem Haus gehen", wird ins Auge gefaBt und erneut auf der
Hierarchie-Stufe I ein Aktionsprogramm entworfen.

In dieser Weise geht es fort; zu der Hierarchie-Stufe III wird erst
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wieder zuriickgekehrt, wenn Herr X sein geparktes A . aufgesucht
hat. Dann wird der nichste Bestandteil des Aktionsprogramms der
Hierarchie-Stufe III - "in die City gelangen" - zum Ziel eines Ak-

tionsprogrammes der Hierarchie-Stufe II usw..

Beendet ist der hier zunidchst betrachtete Proze8 der Regulation des
Handelns einschlieBlich seiner Ausfilhrung, wenn das Ziel der Hie-
rarchie-Stufe III erreicht ist, Herr X also das neue Hemd besorgt
hat.

Das Ziel "neues Hemd besorgen" ist nun wiederum selbst Bestandteil
eines Aktionsprogrammes, das 2u einer iibergeordneten zyklischen
Einheit der Hierarchie-Stufen III und IV gehort. Wir kommen damit
zu den gestrichelt eingezeichneten Teilen der Abbildung 1. Diese
iibergeordnete Einheit hat das Ziel "Abflug zum KongreB vorberei-
ten" und das Aktionsprogramm '"sich morgens fertigmachen, neues
Hemd besorgen, zum Flugplatz fahren". Mit "sich morgens fertig
machen" sind hier morgendliche Aktivititen wie aufstehen, sich
waschen und friihstiicken gemeint, die gleichzeitig das zugehorige,
dem "sich morgens fertig machen" untergeordnete Aktionsprogramm

bezeichnen.

Durch die zyklische Einheit der Hierarchie-Stufen III und IV wird
im Beispiel deutlich, wie Herr X zu der Absicht kam, sich ein neues
Hemd zu beschaffen: er will "den Abflug zum KongreB vorbereiten",
was wiederum der Absicht "auf dem KongreB8 Referat halten" unter-
geordnet ist und damit zu einem Aktionsprogramm der Hierarchie-
Stufe V gehdrt. Die Absicht, sich ein "neues Hemd zu besorgen' ist
also offenbar dadurch zustande gekommen, da8 Herr X nur in einem
entsprechend serids aussehenden Hemd am KongreB teilnehmen will,
er jedoch zur Zeit kein solches Hemd zu Hause vorritig hatte.

Wir wollen nun die Erlduterungen der Abbildung 1 abschlieBen; im
Text nicht explizit erwdhnte Teile der Abbildung sind sicherlich
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ohne weitere Ausfunrungen verstindlich. Durch die Erliuterung der
Abbildung 1 ist gleichzeitig das Prinzip der hierarchisch-sequen-
tiellen Handlungsregulation verdeutlicht worden.

Was sind nun die Vorteile der Annahme dieses Prinzips gegeniiber

einer Annahme, die von einer bloB sequentiellen Verkettung von Ak-

tivititseinheiten ausgeht? Zwei Vorteile sollen hier genannt werden:

Erstens wird durch das Prinzip der hierarchisch-sequentiellen Hand-
lungsregulation die Tatsache, daB jeder Handelnde nur iiber eine

begrenzte Planungskapazitit verfiigt, besser beriicksichtigt: Nach

diesem Prinzip zerlegt der Handelnde die Gesamtheit seiner zu regu-
lierenden Handlungen sukzessiv in immer Kleinere Teile, denen er
dann jeweils zeitweilig seine volle Aufmerksamkeit zuwenden kann;
dennoch kann er dabei iibergeordnete und zeitlich entfernte Ziele

verfolgen.

Wihrend z. B. Herr X den sehr verkehrsreichen Weg zur City fidhrt,
braucht ihm nicht stindig bewuBt zu sein, daB dies der Vorbereitung
der Abfahrt zum KongreB dient.

Zweitens ist es nach diesem Prinzip besser moglich, auftretende
Planungsfehler oder der Durchfilhrung der Planung hinderliche
Ereignisse aufzufangen, ohne gleich den gesamten Plan abindern zu
miissen: Kann das Aktionsprogramm einer untergeordneten Einheit
nicht ausgefiihrt werden, brauchen nicht gleich alle iibergeordneten
Aktionsprogramme vollig neu entworfen zu werden. Sie konnen .
Giiltigkeit behalten, Anderungen der gesamten Planung konnen sich
auf untere Aktionsprogramme beschrinken.

So wird Herr X, wenn z. B. das iiber Nacht geparkte Auto nicht an-
springt, zwar in Betracht ziehen miissen, ob er sich wirklich noch
ein neues Hemd besorgen kann, wozu er ein Taxi nehmen miite. Jedoch
wird er sicherlich weiterhin versuchen, die Abfahrt zum KongreB
vorzubereiten und wohl kaum auf den Gedanken kommen, fiir das noch
weiter iibergeordnete Ziel "am KongreB teilnehmen" ein villig neues
Aktionsprogramm zu entwerfen.
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In Zusammenhang mit der Erlduterung der Abbildung wurde hier
von "Hierarchie-Stufen", auf denen die Aktionsprogramme stehen,

gesprochen. Generell stellt sich dabei das Problem, wieviele Hierar-

chie-Stufen denn unterschieden werden konnen. Hierzu wurde bei

Hacker (1973) ein Vorschlag gemacht, der im folgenden kurz erldu-

tert wird.
Hacker unterscheidet drei Ebenen der Handlungsregulation.

Bereits aus der Anzahl "drei" wird deutlich, daB mit Hackers Ebenen
zwar Unterteilungen von Hierarchie-Stufen im hierarchisch-sequen-
tiellen Modell der Handlungsregulation vorgeschlagen werden, diese
aber nicht so differenziert sind, daB etwa jeder der in Abbildung 1
unterschiedenen Hierarchie-Stufen eine eigene Ebene 2zugeordnet
werden konnte.

Hackers drei Ebenen lassen sich wie folgt kurz charakterisieren:

Die unterste Ebene ist die sensumotorische Regulationsebene: Auf

ihr verlaufen Aktionsprogramme, die aus automatisierten Bewe-
gungsabfolgen bestehen. Diese sind durch hiufige Ubung (unter
immer wieder gleichen bzw. sehr i#hnlichen Umweltbedingungen)
entstanden und verlaufen unterhalb der BewuBtseinsschwelle. Ein
hiufig verwendetes Beispiel ist das Schalten beim Autofahren, das
beim Anfinger durch bewuBSte Zuwendung geschieht; der geiibte
Fahrer dagegen braucht nicht mehr daran zu denken, daB er aus-
kuppelt, gleichzeitig Gas wegnimmt, den Schalthebel umlegt usw.,
fiir den geiibten Fahrer ist dies eine automatisierte Bewegungsab-
folge. (Fiir unterschiedlich geiibte Handelnde werden also duBerlich
gleiche Bewegungsabldufe auf unterschiedlichen Ebenen reguliert.)

Die mittlere Ebene ist die perzeptiv-begriffliche Regulationsebene:
Auf ihr wird der Einsatz allgemeiner Handlungsschemata reguliert.
Das sind komplexere Aktivititseinheiten, die jedoch immer wieder
benstigt werden und je nach Situation modifiziert werden. Die
jeweilige Situation muB dabei "perzipiert" werden, um entsprechende

Modifikationen der Handlungsschemata vornehmen zu konnen. Die
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Verarbeitung von .__nalen spielt daher fiir diese Ebene eine beson-
dere Rolle. Mit dem Wort "begrifflich" kennzeichnet Hacker Beziige
zur "Funktion der Sprachtitigkeit in der Ausfiihrungsregulation";
wir werden darauf im Abschnit 6.3. eingehen. (Im Beispiel der
Abbildung 1 ist u. U. denkbar, daB die Bestandteile der Aktions-
programme der Hierarchie-Stufe II auf dieser Ebene reguliert wer-
den. So ist z. B. "das geparkte Auto aufsuchen" im Prinzip jeden
Tag das gleiche Handlungsschema, liuft jedoch immer etwas anders
ab, je nachdem an welcher Stelle das Auto geparkt ist.)

Die oberste Ebene ist die intellektuelle Regulationsebene: auf ihr
geschieht die bewuBte Analyse komplexer Situationen. Hier werden

vor allem die neuen Handlungspline entworfen, Alternativen be-
dacht, Storungen antizipiert usw.. (Alles was in der Abbildung 1
oberhalb der Aktionsprogramme der Hierarchie-Stufe II liegt, konnte
der intellektuellen Regulationsebene zugerechnet werden.) Vor allem
diese Ebene ist auch in sich sequentiell-hierarchisch gegliedert, es
ist jedoch nicht auszuschlieBen, daB dies bei entsprechend diffe-
renzierterer Betrachtungsweise auch fiir die unteren Ebenen gilt.

Eine ausfiihrlichere Erliduterung dieser Ebenen der Handlungsregu-
lation findet man bei Volpert (1974, S. 37 ff). Hacker selbst ent-
wickelt sein Modell im Kapitel 3 (1978, S. 67 ff). Fiir unsere Dar-
stellung solite deutlich sein, daB die Beziige zur Abbildung 1 allein

der_Anschaulichkeit wegen erwihnt wurden, jedoch keineswegs als

vollig eindeutig angesehen werden kénnen.

Hackers Modell der drei Ebenen der Handlungsregulation ist hier
nur sehr kurz dargestellt worden, ausfithrlich dagegen das Prinzip
der hierarchisch-sequentiellen Handlungsregulation. Dies wird in
den spiéteren Kapiteln auch im Vordergrund stehen. Unsere bei-
spielhafte Erlduterung dieses Prinzips ist -geeignet, einige bisher
weitgehend offen gebliebene Probleme in der Theorie der Hand-
lungsregulation zu verdeutlichen. Dies geschieht im folgenden
Abschnitt.
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1.4. Zwei offene Fragen zur Theorie der Handlungsregulation

Mit der Erliduterung des Prinzips der hierarchisch-sequentiellen
Handlungsregulation und der kurzen Darstellung der Hackerschen
Ebenen der Handlungsregulation ist die Theorie der Handlungsregu-
Iation keinesfalls vollstindig dargestellt. Es gibt eine sehr grofle
Zahl von Begriffen und auch Aussagen, die hier bisher nicht er-
wihnt wurden. Auf einige von ihnen wird spiiter Bezug genommen.
Hier soll zunichst auf einige Probleme der Theorie der Handlungs-
regulation eingegangen werden. Wenn hier nur zwei bisher offen
gebliebene Fragen gestellt werden, so bedeutet das natiirlich auf
keinen Fall, daB sonst alle Fragen einer allgemeinen Psychologie der
Handlungsregulation bereits beantwortet sind. Unsere Fragen be-
treffen jedoch Probleme, die innerhalb und auch von Kritikern
auBerhalb der Theorie der Handlungsregulation als besonders gra-
vierend angesehen werden.

1.4.1. Unterscheidung von Ebenen der Handlungsregulation

Man wird sich beim Vergleich des Beispiels der Abbildung 1 und
Hackers Drei-Ebenen-Modell sicherlich sofort fragen, ob es nicht
moglich sei, in dem doch recht groB8en Bereich der Hierarchie-Stu-
fen I1II - IV der Abbildung 1 - sie kénnten nach oben hin durchaus
noch fortgesetzt werden - noch weitere Ebenen der Handlungsregu-
lation zu unterscheiden.

Dieser Gedanke ist nicht neu. Eine Erweiterung des Hackerschen
Ebenen-Modells wird z. B. vom Semmer & Pfifflin (1978, S. 105)
gefordert, bei Semmer & Frese (1979, S. 29) wird der Vorschlag
gemacht, als Ebenen iiber der "intellektuellen Regulationsebene"
eine "Ebene des abstrakten Denkens" einzufiihren. Dieser Vorschlag
wird jedoch nur kurz begriindet. Es wird nicht ausreichend deutlich
gemacht, was denn genau das qualitativ Andere des "abstrakten
Denkens" gegeniiber der "nur" intellektuellen Regulation ist. Die
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hierbei herangezog<ne Unterscheidung von "Taktik" und "Strategie"
ist u. E. zu global.

Eine Bestimmung des "qualitaitv Anderen" der Ebenen ist das
Grundproblem bei der Differenzierung verschiedener Ebenen. Es
ginge nicht, z. B. einfach die verschiedenen Hierarchie-Stufen der
Abbildung 1 als unterschiedliche Regulationsebenen zu betrachten,
denn was kennzeichnet sie als unterschiedlich?

Die beispielhafte hierarchische Uber- und Unterordnung in der Ab-
bildung 1 ist ja nur eine denkbare Moglichkeit. Wieso sollen z. B.
die Aktivitdtseinheit "das Auto parken" nicht auch Bestandteil des
iibergeordneten Aktionsprogrammes sein, das dann aus "ins Auto ge-
langen, in die Ciy gelangen, das Auto parken, Hemd kaufen" bestiinde?
Dann wire z. B. dem Ziel "das Auto parken'" ein Aktionsprogramm "ins
Parkhaus fahren, freien Parkplatz suchen, Auto auf den Parkplatz
fahren, aussteigen" untergeordnet.

Qualitativ voneinander unterschieden sind die Ebenen Hackers durch
die Hervorhebung des automatischen Verlaufs (sensumotorische
Ebene), der Verarbeitung von Signalen (perzeptiv-begriffliche
Ebene) und der bewuSBten Planung (intellektuelle Ebene). Gegen die
Unterscheidung der mittleren Ebene gegeniiber den beiden anderen
ist allerdings auch schon eingewendet worden, daB die Verarbeitung
von Signalen sowohl auf der sensumotorischen Regulationsebene wie
auch auf der intellektuellen Regulationsebene bedeutsam ist, so daB
es also durchaus fraglich sei, ob die perzeptiv-begriffliche Ebene
von den benachbarten Ebenen qualitativ unterschieden ist (vgl.
Frese, 1978, S. 64 oder Lempert, Hoff und Lappe 1979, S. 73). Wir
wollen dies hier nicht weiter diskutieren. Aber es ist wohl deutlich
geworden, daB an die Theorie der Handlungsregulation die Frage
gestellt werden kann:

Gibt es theoretische Bildungsprinzipien, nach denen mehr als nur

drei Ebenen der Handlungsregulation als qualitativ unterschiedliche

Ebenen definiert werden kdnnen?
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1.4.2. Handlungsregulation und Motivation

In der Theorie der Handlungsregulation ist die Zielgerichtetheit eine
grundlegende Charakteristik des menschlichen Handelns. Dennoch
wird in der Theorie der Handlungsregulation nur allgemein ange-
deutet, wie es zu der Ausbildung von Zielen kommt oder was ei-
gentlich einen Zielzustand von anderen - nicht angezielten Zu-

stinden - unterscheidet.

Soweit z. B. bei Hacker von Motiven, Zielen oder Wertungen die
Rede ist (vgl. z. B. 1978, S. 109 ff), werden diese als die Ar-
beitshandlungen begleitende bzw. auf sie wirkende - wobei auch
Riickwirkungen beachtet werden - Einstellungen des arbeitenden
Menschen zu seiner Arbeitstitigkeit aufgefagt. So werden z. B. als
Motjve '"das Produkt selbst”, "der Lohn", "die gesellschaftliche
Bedeutung einer Leistung", "Freude an einer bestimmten Titigkeit"
und weiteres aufgelistet (ebd., S. 118). Wertungen werden als ab-
hingig gesehen "vom Grundtenor der Einstellung des Werktitigen
zur fiibertragenen Aufgabe, davon nimlich, ob eine sachlich oder
individuell-persénlich zentrierte Leistungsmotivierung vorliegt"
(ebd., S. 125).

Wenn in der Theorie der Handlungsregulation Ubergreifenderes zur
Motivation ausgefiihrt wird, wird vor allem die gesellschaftliche
Eingebundenheit der Motivbildung betont. So ist es nach Hacker
eine wesentliche Bedingung fiir eine hohe Arbeitsmotivation in der
sozialistischen Gesellschaft, daB gesellschaftliche Ziele vom Werk-
titigen iibernommen werden (ebd., S. 110). Auch bei Volpert
(1975) ist die Ubernahme "gesellschaftlicher Bewertungen von Hand-
lungsanforderungen und Handlungsresultaten"” (ebd., S. 147) zen-
tral fiir die Bildung von Motiven. In seiner Argumentation stehen
jedoch Widerspriiche im Vordergrund, die unter kapitalistischen
Produktionsverhiiltnissen auch die Bildung von personlichen Motiven
kennzeichnen.
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Damit ist jedoch .och nicht ausgefiihrt, wie es zur Bildung von
Zielen kommt, wenn diese nicht in irgendeiner Form vorgegeben
sind. Das Problem der Motivation des Handelns ist daher das "am
héufigsten genannte Problem" (Volpert 1980, S. 20) der Theorie der
Handlungsregulation.

Der Terminologie von Rubinstein (1968) folgend unterscheidet man
in der Theorie der Handlungsregulation "Ausfithrungsregulation™
und "Antriebsregulation". Bis jetzt steht - wie eben dargestellt -
ganz iiberwiegend die "Ausfithrungsregulation" im Vordergrund, die
"Antriebsregulation" wurde demgegeniiber echer vernachlissigt. Die
Verwendung des Wortes "Regulation" auch im Zusammenhang mit
"Antrieb" macht bereits deutlich, welchen Anspruch die Theorie der
Handlungsregulation an eine Behandlung der Motivation stellt:
"Differenzierte Uberlegungen miiBten u. E. davon ausgehen, daB
die hierarchisch-sequentielle Organisation des Handelns ihr Pendant
in korrespondierenden Motivationsstrukturen findet" (Volpert 1975,
S. 128).

Zwar wird sowohl bei Hacker (1978) wie auch bei Volpert (1974) fir
eine hierarchische Struktur des Handelns - und damit fiir die Un-
terscheidung von "Regulationsebenen" - argumentiert mit beispiel-
haften Verweisen auf Ziehierarchien, die "Regulationsebenen" selbst
werden jedoch nicht auch durch unterschiedlich charakterisierte
Ziele unterschieden, sondern allein durch die Art der "Planungs-
und Vergleichsvorginge". Es kann vermutet werden, daB sich
qualitativ unterschiedene Ebenen der Handlungsregulation definieren
lassen, die auch durch Aspekte der Zielbildung unterschiedlich
sind. Es wird daher als zweite Frage formuliert:

Lassen sich auf der Grundiage der Theorie der Handlungsregulation

Aussagen iiber die Motivation im Handeln begriinden, die mit der
Unterscheidung von Ebenen der Handlungsregulation in Zusammen-

hang stehen?
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1.5. Zum Entwicklungsgang der Argumentation in du. [folgenden
Kapiteln

In den folgenden Kapiteln 2 bis 6 wird ein 5-Ebenen-Modell der Hand-
lungsregulation entwickelt. Dabei wird gleichzeitig ein handlungs-
theoretisches Konzept der Kontrolle im Handeln dargestellt. Was ein
solches Konzept der Kontrolle mit der Unterscheidung von Ebenen der
Handlungsregulation 2zu tun hat, wird im Abschnitt 1.5.1. verdeut-
licht. Die Darstellung des Fiinf-Ebenen-Modells der Handlungsregu-
lation soll in den spiter folgenden Kapiteln schrittweise geschehen.
Dabei beziehen wir uns auf ein zunidchst abstraktes Modell der hie-
rarchisch-sequentiellen Handlungsregulation. Es ist im Abschnitt
1.5.2. erlautert.

1.5.1. Die Erreichbarkeit von Handlungszielen als ein Konzept der
Kontrolle im Handeln

Im Abschnitt .1.4.2. wurde die Vermutung formuliert, da unter-
schiedliche Eigenarten von Handlungszielen herangezogen werden
konnten, um theoretische Bildungsprinzipien fiir die Unterscheidung
von Ebenen der Handlungsregulation zu begriinden. Offen blieb,
welche Eigenarten hierbei bedeutsam sein konnten. Es soll nun
zunidchst verdeutlicht werden, daB es sinnvoll erscheint, die -
besseren oder schlechteren - Moglichkeiten der Erreichbarkeit von
Handlungszielen mit der Hierarchie-Stufe in der hierarchisch-se-
quentiellen Handlungsregulation in Zusammenhang zu bringen.

In der Erlduterung des Beispiels der Abbildung 1 wurde damit be-
gonnen, daB Herr X sich ein neues Hemd besorgen wird, dies ist in
der Abbildung 1 ein Ziel der Hierarchie-Stufe III (und eine Akti-
vitidtseinheit der Hierarchie-Stufe IV). Die "Erreichbarkeit" dieses
Ziels hdngt damit zusammen, daB Herr X in einer Stadt wohnt, in
deren City es Bekleidungsgeschifte gibt, daB Herr X ein Auto be-
sitzt, daB Herr X iiber eine gewisse Geldmenge verfiigen kann usw.

Leichter zu erreichen wire dieses Ziel, wenn Herr X z. B. in seiner
Wohnung einige neue Hemden vorritig hielte. Fiir die Hierarchie-Stufe
der Aktivitdtseinheit "neues Hemd besorgen" konnte dies bedeuten,
daB sie als Teil des Aktionsprogrammes der Aktivititseinheit "Sachen
zusammensuchen'" auf der Hierarchie-Stufe I steht. Denkbar wire auch,
daB sie als eine besondere Aktivitdtseinheit neben der Einheit
"Sachen zusammensuchen" eingeordnet wird, also auf Hierarchie-Stufe
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I1. Auf keinen . .1 jedoch wiren so viele untergeordnete zyklische
Einheiten wie in Abbildung 1 erforderlich, also auch keine entspre-
chend hohe Hierarchie-Stufe. Ahnliches wiirde z. B. gelten, wenn sich
das Bekleidungsgeschift direkt neben dem Haus, in dem Herr X wohnt,
befindet. Das Besorgen des neuen Hemdes kbnnte dann zwischen "aus
dem Haus gehen" und "das geparkte Auto aufsuchen" erledigt werden,
also auf Hierarchie-Stufe II.

Je schlechter ein Ziel zu erreichen ist, desto eher ist anzunehmen,
daB zu seiner Erreichung mehr und tiefer verschachtelte z2yklische
Einheiten erforderlich sind und damit eine hohere Hierarchie-Stufe.
Es liegt damit nahe, zu versuchen, ob dieser Gedanke nicht fiir
eine Untersuchung von Ebenen der Handlungsregulation fruchtbar
gemacht werden kann.

Hierzu wird eine differenziertere Betrachtung der "Erreichbarkeit
von Handlungszielen" erforderlich. Es wird dabei im folgenden die
Bezeichnung "Kontrolle" verwendet. Grob gesagt, verfiigt nach
diesem Sprachgebrauch ein Handelnder iiber "hshere Kontrolle" in
bezug auf ein Ziel, je leichter dessen Erreichung ist.

Es wird damit an einen Sprachgebrauch in der Psychologie ange-
kniipft, der vor allem mit dem Konzept von Seligman (1975) verbun-
den ist. Dieses Konzept ist auch bereits verschiedentlich mit der
Theorie der Handlungsregulation in Zusammenhang gebracht worden
(vgl. z. B. Frese 1978).

Das Konzept von Seligman wird in dem Buch mit dem Titel "Help-
lessness" (Seligman 1975) dargestellt. Die folgenden Zitate wurden
nicht von Seligman selbst als Definition hervorgehoben, es sind je-
doch u. E. die wesentlichsten Aussagen in der Erliuterung seines
Konzeptes (ebd., S. 9 - 18, alle Zitate frei libersetzt).

"Wenn die Wahrscheinlichkeit eines Ereignisses (outcome) gleich-
bleibt, egal ob eine gegebene Reaktion auftritt oder nicht, ist das
Ereignis unabhingig von dieser Reaktion. Wenn dies fiir alle willent-

lichen Reaktionen (voluntary responses) gilt, ist das Ereignis un-
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kontrollierbar" (S. 18). "Eine Person oder ein Tier is  ilflos in be-
zug auf ein Ereignis, wenn das Ereignis unabhingig von allen
willentlichen Reaktionen auftritt" (S. 17). Was umgekehrt bedeuten
wiirde: Eine Person hat Kontrolle, wenn das "Ereignis" nicht unab-
hingig von seinen "willentlichen Reaktionen" ist. (Auf die Unter-
scheidung von Seligman zwischen Bekriftigung einer Handlung und
Bekriftigung des Unterlassens einer Handlung soll hier nicht weiter
eingegangen werden, zumal Seligman selbst ausfiihrt, daB fiir die
Frage der Kontrolle diese Unterscheidung letztlich irrelevant ist.)

Diese Auffassung von "Helplessness" bzw. von "Kontrolle" hat einen
grundsitzlichen Mangel: Aktives, zielgerichtetes Handeln, das nicht
nur eine "willentliche Reaktion" auf bestimmte Reize oder Situationen
ist, wird nur ungeniigend erfaBt. Der Handelnde wird damit letzt-
lich nicht als tidtiges Subjekt gesehen, sondern als ein bestimmten
Situationen oder Michten ausgeliefértes Objekt, das lediglich mehr
oder weiniger angemessen reagieren kann. (Frese 1978 verwendet
eine modifizierte Definition von Kontrolle, in der auch eigene Ziele,
Bediirfnisse und Interessen beriicksichtigt werden.)

Solch eine Kritik erscheint sicherlich zunichst sehr allgemein. Es
kann jedoch gezeigt werden, daB dies auch innerhalb der Konzep-
tion von Seligman zu unplausiblen Folgerungen fiihren kann. Dazu
werden zwei Situationen (a) und (b) betrachtet, in denen nach
diesen Definitionen eine Person iiber Kontrolle verfiigt, obwohl dem
AHtagsverstﬁndnis unmittelbar deutlich ist, daB das Gegenteil gilt.
Die Situation (a) soll verdeutlichen, daB in einer angemessenen
Definition von Kontrolle die Zielgerichtetheit des Handelns einer
Person beriicksichtigt werden muB8, die Situation (b), daB weiterhin
die Kenntnisse einer Person - im folgenden als Kontrollkompetenz

bezeichnet - zu beachten sind:
Situation (a):

In dieser Situation sind alle Ereignisse abhingig von den Handlun-
gen einer Person, alle mbglichen Ereignisse sind jedoch unerwiinscht
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oder beenden ga Jie Existenz der Person.

Dazu ein Beispiel: Ein Flugzeug hat iiber dem Atlantik die Orientie-
rung verloren. Als der Pilot seine geographische Lage wieder ermit-
telt hat, stellt er fest, daB kein Festland geschweige denn ein
Flugplatz nahe genug ist, um mit dem verbliebenen Treibstoffvorrat
erreichbar zu sein, lediglich eine felsige Insel. Der Pilot hat
Handlungsalternativen mit unterschiedlichen Konsequenzen, die ihm
auch alle bekannt sind.

Im Konzept von Seligman verfiigt der Pilot daher iiber Kontrolle.

Dies liegt offensichtlich daran, da8 von einen Handlungsziel des
Subjektes abstrahiert wird, im Beispiel von dem Ziel, mit dem
Flugzeug sicher zu landen.

Situation (b):

In dieser Situation sind Ereignisse ebenfalls abhingig von den
Hanldungen einer Person, die Person weiB jedoch nicht in welcher
Weise.

Auch dazu ein Beispiel: Eine Person, die noch nie ein Flugzeug ge-
steuert hat, wird in einem Sportflugzeug mitgenommen. Der Pilot
erleidet wihrend des Fluges einen Herzinfarkt, die Person muB die
Steuerung des Flugzeuges iibernehmen. Dieser Person stehen eine Reihe
von Handlungen - Betdtigungen bestimmter Hebel usw. - zur Verfiigung,
die alle - unter Umstinden sogar sehr deutliche - Ergebnisse haben,
die Person weiB nur nicht welche.

Im Konzept von Seligman verfiigt auch diese Person iiber Kontrolle.

Mit der Situation (a) sollte gezeigt werden, daB es nicht sinnvoll
ist, in Definitionen von Kontrolle von den Handlungszielen einer
Person zu abstrahieren. Aber selbst wenn solch ein Ziel erreichbar
ist, ist noch nicht gesichert, daB eine bestimmte Person dies auch
realisieren kann. Dazu muB die Person die moglichen Wege zu dem
Ziel kennen, was durch die Situation (b) verdeutlicht wird.

Auf der Grundlage dieser Uberlegungen soll ein Konzept der Kon-
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trolle im Handeln vorlidufig wie folgt formuliert werdemn.

Das Konzept der Kontrolle im Handeln betrifft das Verhiltnis

zwischen einem zielgerichtet Handelnden und Ereignissen in ei-

ner objektiven Situation, in der der Handelnde handelt. "Kon-

trolle" bezieht sich darauf, in welchem MaB das Auftreten der

vom Handelnden zielgerichtet angestrebten Ereignisse von seinen

Handlungen abhingig oder unabhingig ist. Der Handelnde ver-

fiigt iiber eine "Kontrollkompetenz", die bestimmt ist durch seine

Kenntnisse iiber die Abhingigkeiten der angestrebten Ereignisse

von den eigenen Handlungen.

Mit dieser vorldufigen Formulierung ist zunidchst allein die Aufgabe
gestellt, pridzise Definitionen der Kontrolle und Kontrollkompetenz
herauszuarbeiten. Dies geschieht in den Kapiteln 2 bis 6 im Zusam-
menhang mit der Entwicklung des Modells der Ebenen der Hand-
lungsregulation. Wie diese Darstellung aufgebaut ist, wird im néch-

sten Abschnitt erldutert.

1.5.2. Die Darstellung des hierarchisch-sequentiellen Prinzips als
Regelungssystem

Fiir die Darstellung des hierarchisch-sequentiellen Prinzips gibt es
bei Hacker noch eine andere Art als die der Abbildung 1: die Dar-
stellung durch ineinander verschachtelte Vergleichs-Verdnderungs-
Riickkoppelungs-Einheiten - kurz "VVR-Einheiten". Hacker hat die-
se Darstellungsart in abgednderter Form von Miller, Galanter & Pri-
bram (1973) iibernommen.

Abbildung 2 zeigt eine VVR-Einheit, der drei VVR-Einheiten unter-
geordnet sind. Die iibergeordnete VVR-Einheit ist durch das obere
ovale Feld "VERGLEICHEN" und den groBfen Kasten "VERANDERN"
dargestellt, die drei untergeordneten VVR-Einheiten durch jeweils
ein ovales Fels "VERGLEICHEN", 2u denen das jeweils darunter
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stehende Feld "VeRANDERN" gehort. Jede einzelne VVR-Einheit
steht jeweils fiir eine zyklische Einheit (vgl. Abschnitt 1.3.).
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Abb. 2. Die hierarchisch-sequentielle Handlungsregulation, dargestellt
durch verschachtelte VVR-Einheiten nach Hacker (1673).
Das Beispiel entspricht dem der Abbildung 1.

Die in der Abbildung angegebenen Beispiele zeigen, wie die Ab-
bildung 1 in die Abbildung 2 iibertragen werden konnte. Hier ist
die zyklische Einheit mit dem Ziel "neues Hemd besorgen" als iiber-
geordnete VVR-Einheit dargestellt. Die untergeordneten VVR-Ein-
heiten entsprechen den untergeordeneten zyklischen Einheiten der
Abbildung 1. Die drei rechteckigen Felder der untergeordenten
VVR-Einheiten lieBen sich wiederum als jeweils eigene, weiter un-
tergeordnete VVR-Einheit darstellen usw..

Sowohl die Darstellungsform des hierarchischen "Baumes" der Ab-
bildung 1 wie die Darstellungsform durch VVR-Einheiten haben
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zwei Nachteile. Erstens sind Darstellungen griéBere aierarchischer
Strukturen recht aufwendig und kaum noch auf einer Buchseite un-
terzubringen, speziell die Darstellungsform der VVR-Einheiten wird
dabei sehr uniibersichtlich. Der zweite Nachteil ist weniger formaler
Art: Beide Darstellungsarten kennzeichnen eher die Struktur aus-
gearbeiteter Pline als den Proze8 der Regulation des Handelns.
Beide Darstellungsarten erlauben es nicht, auch fehlerhafte Aus-
fiilhrungen bzw. das Nicht-Erreichen von Zielen abzubilden.

Wenn im Beispiel der Abbildung 1 das Auto nicht anspringen wiirde,
Herr X also nicht "zur HauptstraBe fahren'" kann, bleibt in der Ab~
bildung 1 offen, was er dann tun wird. Folgt man der Abbildung 2,
miiBte man sogar annehmen, daB Herr X in unendlicher Wiederholung
immer wieder versucht, das Auto anzulassen. Nach dem Prinzip der
hierarchisch-sequentiellen Handlungsregulation wiirde Herr X jedoch
bei Stérungen auf die nichst hdhere Hierarchie-Stufe zuriickgehen und
versuchen, ein neues Aktionsprogramm fiir das Ziel "neues Hemd besor-
gen" zu entwerfen. Erscheint ihm dies nun nicht mehr realisierbar,
so wird die Planung auf einer noch hdheren Hierarchie-Stufe fortge-
setzt und das Aktionsprogramm des Ziels "Abflug zum KongreB vorbe-
reiten" neu entworfen:

In den folgenden Kapiteln wird ein - gegeniiber dem Modell Hackers
teilweise neues - Ebenen-Modell der Handlungsregulation entwickelt.
Dabei -wird eine noch einmal andere Darstellungsform verwendet, die
der Darstellung von VVR-Einheiten #hnlich ist.

Die Abbildung 3 besteht aus mehreren iibereinander geschachtelten
Regelungseinheiten. Als jeweils eine Regelungseinheit sind je vier
durch Pfeile kreisformig miteinander verbundene Felder anzusehen.
Jede Regelungseinheit entspricht einer "zyklischen Einheit" zwischen
den Hierarchie-Stufen der Abbildung 1; so entspricht z. B. die
durch dicke Pfeile gekennzeichnete Regelungseinheit im oberen Teil
der Abbildung 3 einer ebenfalls mit dicken Pfeilen in der Abbildung
1 gekennzeichneten zyklischen Einheit zwischen den Hierarchie-Stu-
fen III und 1V. Der ProzeB8 der Handlungsregulation ldBt sich
verdeutlichen durch den Bezug der Abbildung 3 zu dem Beispiel
der Abbildung 1. Er wird in der Abbildung 3 durch die in den
Feldern gegebenen Beispiele deutlich.
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Abb. 3. Die hierarchisch-sequentielle Handlungsregulation, dargestellt
als Regelungssystem. Das Beispiel entspricht dem der Abb.1.
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Die in der Mitte stehenden, mit dickerer Umrandu dargestellten
Felder symbolisieren jeweils die Planung bzw. den Entwurf eines
sequentiellen Aktionsprogramms auf der jeweiligen Hierarchie-Stufe.
Dann wird die erste Aktivititseinheit des Aktionsprogramms als
"Ziel" an die jeweils untere Hierarchie-Stufe weitergegeben, dort
wird wiederum ein Aktionsprogramm entworfen usw. bis auf der
untersten Hierarchie-Stufe I das dort entworfene Aktionsprogramm
auch ausgefiihrt wird. Fiir jede der Hierarchie-Stufen iiber der
Stufe 1 wird itber die Erreichung des Ziels eine Riickmeldung "nach
oben" gegeben und gleichzeitig nach dem nichsten zu erreichenden
Ziel angefragt.

Als Beispiel soll zunichst der Fall betrachtet werden, da8 im Ver-
lauf des zu regulierenden Handlungsablaufes keine "Fehler" auftreten,

d. h. alle entworfenen Aktivitdtseinheiten auch erfolgreich reali-
siert werden kénnen.

Nehmen wir an, Herr X habe seine morgendlichen Aktivitdten (Abbil-
dung 1, gestrichelter Teil links) gerade abgeschlossen. Dann ist in
der Abbildung 3 das nichste Ziel, das von der Hierarchie-Stufe IV an
Hierarchie-Stufe III weitergegeben wird, die Aktivitdtseinheit
"neues Hemd besorgen". Hierzu wird auf der Hierarchie-Stufe III das
Aktionsprogramm '"ins Auto gelangen, in die City gelangen, Hemd kau-
fen" entworfen. Die Ausfiihrung der ersten Aktivitidtseinheit dieses
Aktionsprogramms wird nun als Ziel an die Hierarchie-Stufe II iiber-
geben. Auf der Stufe II wird fiir die Realisierung dieses Ziels das
Aktionsprogramm "Sachen zusammensuchen, aus dem Haus gehen, gepark-
tes Auto aufsuchen" entworfen.

Den bis hierher beschriebenen Verlauf haben wir in der Abbildung 3
(am linken Rand) von oben nach unten verfolgt. Fiir die Realisierung
des Aktionsprogrammes der Hierarchie-Stufe II wird nun in der Ab-
bildung 3 die unterste zyklische Einheit zwischen Hierarchie-Stufe
IT und Hierarchie-Stufe I mehrmals zyklisch durchlaufen; und zwar so
oft, bis alle Aktivitditseinheiten des Aktionsprogrammes der Hierar-
chie-Stufe II abgearbeitet sind. Da in unserem Beispiel dieses Ak-
tionsprogramm aus drei Aktivititseinheiten besteht, wird die unter-
ste zyklische Einheit dreimal durchlaufen:

Der erst zyklische Verlauf besteht aus: Ubergabe des Ziels "Sachen
zusammensuchen" von der Hierarchie-Stufe II zur Hierarchie-Stufe I,
Entwurf und Ausfithrung eine entsprechenden Aktionsprogrammes auf der
Hierarchie-Stufe I und Riickmeldung von der Hierarchie-Stufe I zur
Hierarchie-Stufe II iiber den erfolgreichen AbschluB des Aktionspro-
grammes der Hierarchie-Stufe I, womit gleichzeitig die erste Aktivi-
titseinheit der Hierarchie-Stufe II abgeschlossen ist.
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Der zweite zykli e Verlauf beginnt mit der Ubergabe der zweiten
Aktivitdtseinheit uer Hierarchie-Stufe II an die Hierarchie-Stufe I,
d. h. es wird die Aktivititseinheit "aus dem Haus gehen" als Ziel an
die Hiererchie-Stufe 1 iibergeben. Fiir das Ziel "aus dem Haus gehen'
wird auf der Hierarchie-Stufe I das Aktionsprogramm "aus der Wohnung
gehen, mit dem Fahrstuhl hinunterfahren, durch die Haustiir gehen"
entworfen und ausgefiihrt. Der AbschluB dieses Aktionsprogrammes,
also "aus dem Haus gegangen", wird an die Hierarchie-Stufe II zu-
riickgemeldet.

Der dritte zyklische Verlauf zwischen Hierarchie-Stufe II und Hie-
rarchie-Stufe I beginnt mit der Ubergabe des Ziels "geparktes Auto
aufsuchen" und endet mit der Riickmeldung (an die Hierarchie-Stufe
1I) iiber den Erfolg eines entsprechenden Aktionsprogrammes der
Hiererchie-Stufe 1I.

Damit ist das als Beispiel in der Abbildung 3 eingetragene Aktions-
programm der Hierarchie-Stufe II abgeschlossen.

Es folgt nun ein Durchlaufen der zyklischen Einheit zwischen den
Hierarchie-Stufen II und II1: Von der Hierarchie-Stufe II aus wird
das Erreichen des Zieles "ins Auto gelangen" an die Hierarchie-Stufe
IIT zuriickgemeldet. Auf der Hierarchie-Stufe III wird dann die
nidchst Aktivitidtseinheit des Aktionsprogrammes der Hierarchie-Stufe
IIT, also "in die City gelangen", als Ziel an die Hierarchie-Stufe
II iibergeben.

Fir dieses Ziel wird auf der Hierarchie-Stufe II ein Aktionsprogramm
entworfen, gemdB dem Beispiel der Abbildung 1, also das Aktionspro-
gramm ''zur HauptstraBe fahren, Richtung City fahren, das Auto par-
ken".

Bei der Abarbeitung dieses Aktionsprogrammes der Hierarchie-Stufe II
wird wiederum die unterste zyklische Einheit zwischen den Hierar-
chie-Stufen II und I dreimal durchlaufen.

Danach ist Herr X "in die City gelangt" und die zyklische Einheit
zwischen Hierarchie-Stufe IT und III wird erneut durchlaufen: Riick-
meldung "in die City gelangt" von Hierarchie-Stufe II nach 111,
Ubergabe der ndichsten Aktivititseinheit "Hemd kaufen" als Ziel an
die Hierarchie-Stufe II.

Auf der Hierarchie-Stufe II wird fiir dieses Ziel das Aktionsprogramm
"Bekleidungsgeschdft ~aufsuchen, Hemdenabteilung aufsuchen, Hemd
aussuchen und bezahlen" entworfen.

Wihrend der Abarbeitung des Aktionsprogrammes wird die unterste
zyklische Einheit dreimal zyklisch durchlaufen, danach ist der
Hemdenkauf abgeschlossen.

Die Riickmeldung "Hemd besorgt" wird von der Hierarchie-Stufe II an
die Hierarchie-Stufe III iibermittelt.
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Erst jetzt wird wieder die Hierarchie-Stufe IV - von ¢ anfangs das
Ziel "neues Hemd besorgen" nach unten weitergegeben wurde, bendtigt.
Nach der Riickmeldung iiber die Erreichung dieses Ziels wird von der
Hierarchie-Stufe IV die niichste Aktivitdtseinheit 'zum Flugplatz
fahren" als Ziel an die Hierarchie-Stufe III1 iibergeben und die
Abarbeitung eines entsprechenden Aktionsprogrammes gemd8 den be-
schriebenen Prinzipien reguliert.

Betrachten wir nun den Fall, daB Ereignisse auftreten, die die Er-
reichung eines Ziels verhindern. Es kénnte z. B. sein, daB Herr X
beim "Sachen zusammensuchen”™ seine Mappe mit den KongreBunterlagen
nicht findet, weil er sie - wie er sich dann zu erinnern meint - am
Abend vorher bei einem Bekannten liegengelassen hat.

Die Aktivititseinheit "Sachen zusammensuchen" ist in der Abbildung 3
Bestandteil des Aktionsprogrammes der Hierarchie-Stufe II. "Sachen
zusammensuchen" wird dann als Ziel an die Hierarchie-Stufe I iiber-
geben, wo ein entsprechendes Aktionsprogramm entworfen und auszu-
fithren versucht wird. Zu diesem Aktionsprogramm der Hierarchie-Stufe
1 wird auch die Aktivitdtseinheit "KongreBunterlagen einpacken”
gehéren. Pa dies nun nicht realisiert werden kann, wird an die
Hierarchie-Stufe Il zuriickgemeldet, daB das Ziel "Sachen zusammen-
suchen" nicht erreichbar ist (sicherlich kénnen irgendwelche Sachen
zusammengesucht werden, es geht aber hier darum, "solche Sachen
zusammenzusuchen', die im Hinblick auf die Tagesaktivititen bendtigt
werden).

Es ist moglich, daB ohne weitere Riickmeldungen an hdhere Hierar-
chie-Stufen bereits auf der Hierarchie-Stufe II dieser "Fehler"
korrigiert werden kann. Dies kénnte durch eine Abdnderung bzw. einen
neuen Entwurf des Aktionsprogramms der Hierarchie-Stufe 11 gesche-
hen. Wenn z. B. der Bekannte, bei dem Herr X die KongreBunterlagen
liegengelassen hat, im Haus gegeniiber wohnt, kénnte das Aktionspro-
gramm der Hierarchie-Stufe II geidndert werden in "Sachen zusammen-
suchen, aus dem Haus gehen, beim gegeniiber wohnenden Bekannten
KongreBunterlagen holen, geparktes Auto aufsuchen”.

Wohnt der betreffende Bekannte jedoch weiter entfernt, so daB Herr X
sich nicht im Zuge des "ins Auto gelangen" die KongreBunterlagen
wiederbeschaffen kann, miiBten Riickmeldungen zu héheren Hierarchie-
Stufen erfolgen, wobei auf jeder Hierarchie-Stufe versucht werden
konnte, ein Aktionsprogramm zu entwerfen, das den aufgetretenen
"Fehler" korrigiert. Auf der Hiererchie-Stufe II1 kénnte das Ak-
tionsprogramm ggf. abgedndert werden in "ins Auto gelangen, zum
Bekannten gelangen, in die City gelangen, Hemd kaufen". Ist dies z.
B. aus Zeitgriinden nicht realisierbar, miiBte auf der Hierarchie-
Stufe IV - nach Riickmeldung von der Hierarchie-Stufe III - die
Aktivititseinheit "neues Hemd besorgen" durch "KongreBunterlagen
beim Bekannten abholen" ersetzt werden. M&glicherweise ist jedoch
der Bekannte nicht zu Hause und auch nicht erreichbar, dann wiirde
Herr X sogar iiberlegen miissen, ob er den Abflug zum Kongref8 ver-
schiebt - womit unsere Beispiel-liberlegungen den in der Abbildung 3
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dargestellten Bei :h des Regelungssystems iiberschreiten.

Wir haben damit beispielhaft erldutert, wie ein auf der untersten
Stufe auftretendes hinderndes Ereignis in der Darstellung der Ab-
bildung 3 einzuordnen wire. Das Ereignis konnte tibrigens auch ein
Ausfithrungsfehler sein (wenn Herr X z. B. sein Schliisselbund, zu dem
auch der Autoschliissel gehért, in der Wohnung liegenldBt und dies
erst nach dem Zuschlagen der Wohnungstiir bemerkt).

Eine generell andere Méglichkeit fiir in der Handlungsregulation
auftretende Schwierigkeiten wiren Planungsfehler, die schon vor der
Ausfiihrung bemerkt werden - also auf Hierarchie-Stufen oberhalb der
Hierarchie-Stufe I. Auf die Darstellungsart der Abbildung 3 bezogen
wiirde dies bedeuten, daB z. B. auf der Hierarchie-Stufe III kein
Aktionsprogramm erstellt werden kann, das zur Erreichung des von der
Hierarchie-Stufe IV iibergebenen Zieles geeignet erscheint. In solch
einem Fall wiirden selbstverstindlich die Entwiirfe untergeordneter
Aktionsprogramme unterbleiben. Der Planungsfehler miiBte durch die
Korrektur iibergeordneter Aktionsprogramme behoben werden.

Der Gebrauch des Wortes "Ebene" ist hier vermieden worden, weil
mit "Ebenen" im Modell der hierarchisch-sequentiellen Handlungsre-
gulation nur solche Hierarchie-Unterteilungen bezeichnet werden
sollen, fiir die spezifische unterscheidende Merkmale benannt wer-
den kénnen - so wie z. B. im 3-Ebenen-Modell von Hacker (vgl.
Abschnitt 1.3.). In der Definition von Ebenen miiBte daher jeweils
angegeben werden, was das qualitativ Andere des jeweiligen AKk-
tionsprogrammes, seines Entwurfs und der nach unten als Ziele
weitergegebenen Aktivitdtseinheiten ist.

In den folgenden Kapiteln 2 bis 6 wird untersucht, wie dies ge-
schehen kann. Dabei wird sukzessiv ein Regelungssystem in der Art
der Abbildung 4 aufgebaut. Wie bereits im vorigen Abschnitt an-
gekiindigt, wird gleichzeitig ein Konzept der Kontrolle und Kon-
trollkompetenz entwickelt, das es erlauben soll, auch zur Motivation
in der Handlungsregulation Aussagen zu machen.
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2. DIE REGULATI SEBENE DER HANDLUNGSPLANUNG
- ERSTE DEFINITIONEN DER KONTROLLE
UND KONTROLLKOMPETENZ

Mit diesem Kapitel beginnt die Entwicklung eines 5-Ebenen-Modells
der sequentiell-hierarchischen Handlungsregulation. Zunichst wird
nur eine dieser Ebenen dargestellt. Sie wird als Ebene der "Hand-
lungsplanung" bezeichnet. Da es an dieser Stelle noch nicht méglich
ist, diese Ebene 2zu anderen Ebenen in Beziehung zu setzen - sie
miiBten erst definiert werden - sollen vorab einige Festsetzungen
getroffen werden.

Das vom Handelnden speziell auf der Ebene der Handlungsplanung

zu entwerfende Aktionsprogramm soll als "Handlungsprogramm"

bezeichnet werden. Die Aktivititseinheiten, aus denen das Hand-
lungsprogramm besteht, werden als "Handlungen" bezeichnet, das
zu entwerfende Handlungsprogramm besteht also aus einer Abfolge
von Handlungen (wenn spiter weitere Ebenen eingefiihrt werden,
wird man sehen, daB diese Wortwahl nicht so selbstverstindlich ist,
wie es hier zunichst erscheint). Weiterhin wird festgesetzt, daB der
Handelnde auf der Ebene der Handlungsplanung bewuBt antizipie-
rend plant.

Die Ebene der Handlungsplanung ist nicht die unterste Ebene des
zu entwickelnden Fiinf-Ebenen-Modells. Sie ist die zweite Ebene
(von unten her gezihlt), es wire jedoch sinnlos, dies hier schon zu
problematisieren. Damit ist bei Beachtung des in Abbildung 3 dar-
gestellten Regelungssystems deutlich, daB an die Ebene der Hand-
lungsplanung von der dariiberliegenden Ebene Ziele iibergeben

werden und daB von der Ebene der Handlungsplanung Ziele an die
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darunterliegende Ebene iibergeben werden.

Abbilung 4 kennzeichnet die Aufgabenstellung diese Kapitels: Es ist
zu beschreiben, wie die Handlungsplanung erfolgt, was weiterge-
gebene Ziele charakterisiert und was riickgemeldet bzw. angefragt

wird.
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Abb. 4. Die Aufgabenstellung des Kapitels 2, dargestelit als
Ausschnitt aus dem Regelungssystem der Abbildung 3.

Wie durch die Uberschrift bereits angekiindigt, werden in diesem
Kapitel erste Definitionen der objektiven Kontrolle und Kontrollkom-
petenz eingefiihrt. (Diese Definitionen werden in spiiteren Kapiteln
noch erheblich érweitert.)
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2.1. Einfihrung ¢« s Modells des "Handlungsfeldes"

Da in diesem Kapitel nur eine Ebene im Modell der hierarchisch-se-
quentiellen Handlungsregulation behandelt wird, kann der Ausgangs-
punkt zundchst nur die Untersuchung der Planung einer Sequenz
von Handlungen sein. Es wird dabei vorausgésetzt, daB von der
dariiber liegenden Ebene ein Ziel iibergeben wurde, das durch eine
Abfolge von Handlungen erreicht werden soll.

Bei der Planung dieser Sequenz kann der Handelnde nicht nur eine
mogliche Abfolge von Handlungen beachten, er wird vielmehr ver-
schiedene Moglichkeiten der Abfolgen von Handlungen erwigen und
versuchen, die fiir die Zielerreichung giinstigste Moglichkeit zu
finden und dann auszufiihren. Der Handelnde muB also in der
Planung einen ganzen Bereich von Handlungsmdglichkeiten beriick-
sichtigen.

Einen solchen "Bereich von Handlungsméglichkeiten" bezeichnen wir
als Handlungsfeld. Fiir die theoretische Beschreibung eines Hand-
lungsfeldes wird im folgenden ein Modell erliutert. Dieses Modell hat
nicht den Anspruch, beliebige reale Handlungsfelder erfassen zu
konnen. Es ist fiir uns lediglich ein "Denkmodell", das eine Reihe
von Uberlegungen zu demonstrieren erlaubt.

Die Abbildung 5 beschreibt nach dieser Modellvorstelung ein mdg-
liches Handlungsfeld. Die Elemente dieses Modells sind Handlungen,
Wahrscheinlichkeiten und Konsequenzen von Handlungen. Zu einem
als tg bezeichneten Zeitpunkt befindet sich der Handelnde an der
Stelle der Konsequenz KtO' Dies ist eine Situation, in der der
Handelnde mehrere Handlungsmoglichkeiten hat, sich also fiir eine
der moglichen Handlungen H1 oder H2 entscheiden konnte. Sie wird
als "Konsequenz" bezeichnet, weil diese Situation vom Handelnden
durch friiheres - also vor der Konsequenz KtO liegendes - Handeln
erreicht wurde. Je nachdem, welche der mdglichen Handlungen der
Handelnde ausfiihrt, erreicht er die eine oder die andere Konse-
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Abb. 5. Das Handlungsfeld-Modell als Feld moglicher Handlungen (H)
und moglicher Konsequenzen (K). An den Pfeilen sind die
Wirkwahrscheinlichkeiten der jeweiligen Handlungen angegeben.
Der Ubersichtlichkeit wegen sind nicht alle Pfeile einge-
zeichnet. Weitere Erlduterungen im Text.

quenz des folgenden Zeitpunktes, also Kltl oder Kztl. Hier stehen
ihm jeweils erneut Handlungsmdglichkeiten zur Verfiigung. Er kann
sich also erneut zwischen méglichen Handlungen entscheiden usw..

Im Modell wird angenommen, da8 nicht jede Handlung mit volliger
Sicherheit zu einer bestimmten Konsequenz des folgenden Zeitpunk-
tes fithrt. Vielmehr gibt es bestimmte Wahrscheinlichkeiten dafiir,
ob durch eine Handlung die eine oder andere Konsequenz erreicht
wird. Dies wird in der Abbildung 5 durch die Pfeile symbolisiert.
Diese Wahrscheinlichkeiten sollen als Wirkwahrscheinlichkeiten be-
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zeichnet werde. Fiir jede Handlung einer bestimmten Konsequenz
werden also Wirkwahrscheinlichkeiten angenommen, die jeweils an-
geben, mit welcher Wahrscheinlichkeit eine bestimmte Konsequenz
des folgenden Zeitpunktes erreicht wird.

Der Ubersichtlichkeit wegen sind in der Abbildung 5 einige Pfeile
weggelassen worden. So miiBte von der Handlung H1l der Konse-
quenz KtO auch ein Pfeil zur Konsequenz KZtl fiihren und als Wirk-
wahrscheinlichkeit .0 eingetragen werden, das gleiche gilt fiir den
ebenfalls einzuzeichnenden Pfeil von H2 der Konsequenz KtO’ der zu
Kltl fuhren miiBte (.0 entspricht 0,0; es wird hier - wegen der
Enge in den Abbildungen - die englische Schreibweise verwendet).

Generell gilt, daB sich alle Wirkwahrscheinlichkeiten einer Handlung

zu 1 aufaddieren miissen. Daher wire z. B. fiir die Handlung H12

der Konsequenz Kltl auch ein Pfeil einzuzeichnen, der zu Kltz
fihrt und als Wirkwahrscheinlichkeit wire .4 einzutragen. Entspre-
chendes gilt fiir alle Handlungen der Abbildung 5.

DaB sich die Wirkwahrscheinlichkeiten einer Handlung zu 1. auf-
addieren miissen, resultiert aus der Axiomatik des Begriffs "Wahr-
scheinlichkeit" (vgl. z. B. Bortz 1977, S. 65 ff): Die Menge aller
méglichen Ereignisse ist die Menge der Konsequenzen zum jeweils
folgenden Zeitpunkt.

Wenn eine Handlung mit der Wirkwahrscheinlichkeit von 1. zu einer
Konsequenz fiihrt, bedeutet dies, daB diese Konsequenz zwingendes
Ergebnis der Handlung ist und keine andere Konsequenz mit dieser
Handlung erreicht werden kann. Es sei darauf hingewiesen, daB nicht
angenommen werden kann, es gibe wirklich Wirkwahrscheinlichkeiten
von 1. Wir wollen dennoch die Giiltigkeit solcher Wirkwahrschein-
lichkeiten unterstellen, weil dadurch die Darstellung einer Reihe
von Argumentationen erleichtert ist. Diese Argumentationen sind
jedoch auch dann aufrecht zu erhalten, wenn anstelle von 1. Wirk-
wahrscheinlichkeiten angenommen werden, die sehr nahe an 1. liegen,
wie z. B. 0.999. Wie die Wirkwahrscheinlichkeiten iiberhaupt zustande
kommen, wird im nichsten Kapitel behandelt.

Das Ziel, das an die Ebene der Handlungsplanung von der dariiber
liegenden Ebene iibergeben wurde, ist eine Konsequenz, die zu
einem spiteren Zeitpunkt erreicht werden soll. Diese ist in der
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Abbildung 5 die Konsequenz K3t3’ die als Zielko :quenz (ZK)
bezeichnet wird.

Insgesamt wird der Handelnde versuchen, von der Konsequenz Kt()
aus eine Handlungsprogramm zu entwerfen, das mit moglichst groBer
Sicherheit zur Zielkonsequenz fiihrt. Wenn er dann die Handlungen
des Handlungsprogramms ausfiihrt, verfolgt er einen Hadlungsweg.
Ein socher Handlungswege ist in der Abbildung 5 z. B. der mit ge-
strichelten Pfeilen eingezeichnete Weg. Beim Entwerfen des Hand-
lungsprogramms wird der Handelnde in gedanklicher Antizipation
mehrere Handlungsweg erproben und wird sich fiir einen davon
entscheiden. Bevor darauf weiter eingegangen wird, soll die Ab-
bildung 5 in ein Beispiel iibersetzt werden (siehe Abbildung 6).

Herr X ist in Urlaub gefahrem, u. a. um zu angeln. Da er sein Auto
im Urlaub nur ungern benutzt, fdhrt er mit der Bahn an einen Ort, in
dessen Nihe er eine bestimmte Angelstelle kennt. Herr X weiB, daB er
dort einen bestimmten groBen Fisch fangen konnte, den wir als
"Wunsch-Fisch" bezeichnen wollen. Herr X weiB weiterhin, daB dieser
Wunsch-Fisch am ehesten anbeiBt, wenn er einen bestimmten kleinen
Fisch als Kéder verwendet. Diesen Kioderfisch wiederum kann er sich
an der gleichen Angelstelle fangen, wobei er mit geringeren Chancen
rechnen muB, wenn er versucht den Kéderfisch mit der Angel zu fan-
gen, mit besseren Chancen, wenn er dazu eine Kéderfisch-Reuse ver-
wendet. Herr X hat aber keine solche Reuse dabei, er kinnte sich
jedoch eine Reuse in dem Angelgeschiift des Ortes kaufen. Weiterhin
konnt er auch versuchen, den Wunsch-Fisch mit einem Blinker als Ké-
der zu angeln. Und schlieBlich kénnte er auch darauf verzichten,
den Wunsch-Fisch zu fangen und statt dessen mit einem '"anderen
Koder" - den Herr X mitgebracht hat - nach einem anderen kleinen
Fisch zu angeln.

Er beschlieBt jedoch, auf jeden Fall zu versuchen, den Wunsch-Fisch
zu fangen. Dies ist die Zielkonsequenz, die Herr X anstrebt, also
K3,.. Der Konsequenz K_, entspricht die Situation "am Bahnhof des
OrEgs angekommen”. Das sich ergebende Modell des Handlungsfeldes, in
dem Herr X seine Handlungen plant, ist in der Abbildung 6 darge-
stellt. In ihrer Struktur entspricht sie der Abbildung 5.

Wenn Herr X am Bahnhof angekommen ist, kdnnte er direkt zur Anlege-
stelle gehen (H1), er kénnte jedoch auch auf einem Umweg iiber das
Angelgeschift die Kéderfisch-Reuse kaufen (H2). Dies sind die beiden
méglichen Handlungen der Konsequenz "am Bahnhof angekommen". (Herr X
kénnte natiirlich auch gar nicht zur Angelstelle gehen, sondern z. B.
einen Spaziergang machen oder iiberhaupt nichts tun. Wir wollen
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solche Moglichkeiten hier und an anderen Stellen ¢ Abbildung 6
auBer acht lassen). Je nachdem, ob er das eine oder andere tite,
hitte er dann an der Angelstelle eine Kdderfisch-Reuse zur Verfiigung
(K2..,) oder nicht (K1 _.). Wenn nicht, kiénnte er darauf verzichten,
den Kéderfisch zu angeln oder er kénnte versuchen, dies zu tun
(Handlungen der Konsequenz K1 _.). Hitte er jedoch eine Reuse, gidbe
es die weitere - und zwar eher erfolgversprechende - Méglichkeit,
mit der Reuse den Kéderfisch zu fangen (Handlung H 23 der Konsequenz
K2 1). Auf jeden Fall wire es giinstiger, den Koderfisch verfiigbar zu
haﬁen (K2,,), als ihn nicht verfiighar zu haben (K1,.,). Denn dann
hitte er ziisitzlich zu den MBglichkeiten, mit dem ad%%ren Kéder zu
angeln oder mit dem Blinker zu angeln (Handlungen der Konsequenz
K1,,), die weitere Méglichkeit, mit dem Kéderfisch zu angeln (Hand~
lurig H23 der Konsequenz KZt ). Der andere Kéder wire vorwiegend
geeignet, um einen kleinen 2Fisch zu fangen (vgl. entsprechende
Wirkwahrscheinlichkeit, mit der die Handlung "mit dem anderen Kdder
angeln" zur oberen Konsequenz von t, fiihrt). Er koénnte auch mit
einem Blinker nach dem Wunsch-Fisch “angeln; dies wire jedenfalls
nicht aussichtlos (vgl. entsprechende Wirkwahrscheinlichkeiten der
Handlung "mit dem Blinker angeln"), einen kleinen Fisch wiirde er
damit aber nicht fangen. Das letzte gilt auch, wenn er mit dem
Kéderfisch angelt; die Chance, den Wunsch-Fisch zu fangen, wire
jedoch hier am héchsten (vgl. Wirkwahrscheinlichkeiten der Handlung
H23 "mit Kéderfisch angeln").

t

Alles dies bedenkend, entschlieBt sich Herr X, den Umweg iiber das
Angelgeschift zu machen, sich dort die Kéderfisch-Reuse zu kaufen,
mit der Reuse einen Kéderfisch zu angeln und diesen zu verwenden, um
den Wunsch-Fisch zu angeln (wir wollen hier unbeachtet lassen, daB
der Kauf der Reuse einen hoheren "Aufwand" - als Geldaufwendung -
mit sich bringt. Vgl. dazu Abschnitt 2.2.3.). Herr X nimmt sich also
vor, den in den Abbildungen 5 und 6 mit dicken Pfeilen gekennzeich-
neten Handlungsweg zu verfolgen. Das damit entworfene Handlungspro-
gramm besteht aus den Handlungen: "Umweg iiber Angelgeschift machen",
"nach Kéderfisch Reuse auslegen", "mit Kéderfisch angeln".

Von allen méglichen Handlungswegen ist der mit dicken Pfeilen
gekennzeichnete Handlungsweg derjenige, der mit der groBten
Sicherheit zur Zielkonsequenz fiihrt. Die Sicherheit - oder besser
Wahrscheinlichkeit - eines Handlungsweges ergibt sich durch die
Multiplikation der Wirkwahrscheinlichkeiten der Handlungspfeile, die
diesen Weg kennzeichnen. Sie wird als Wegwahrscheinlichkeit be-
zeichnet. In den Abbildungen 5 und 6 wird die Wegwahrscheinlich-
keit des mit dicken Pfeilen gekennzeichneten Handlungsweges durch
1. ¥ .9 % 8 = .72 errechnet. Fiir den mit gestrichelten Pfeilen ge-
kennzeichneten Handlungsweg ergibt sich dagegen 1. * 1. * .4 = .4,
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also eine niedrige: wWegwahrscheinlichkeit. Entsprechend ergibt sich
fiir den Handlungsweg KtO(Hl)’ Kltl(Hll), Kltz(Hll), K3t3
1. ¥ 1. % 1 = .1, also eine Wegwahrscheinlichkeit von .1 (im Bei-
spiel entspricht dies dem Handlungsweg, den Herr X versuchen
wiirde, wenn ihm unbekannt wire, daB der Wunsch-Fisch mit "dem
anderen Kéder" nicht zu fangen ist).

Der Handlungsweg mit der hdchsten Wegwahrscheinlichkeit wird als
der maximale Handlungsweg bezeichnet (erst im Kapitel 4 wird auch

ein "optimaler Handlungweg" definiert). Ein Handelnder, der in dem
Handlungsfeld der Abbildungen 5 und 6 den mit dicken Pfeilen ge-
kennzeichneten Handlungsweg plant - also als Handlungsprogramm
entwirft - hat unter vielen mdglichen Handlungswegen den maxima-

len Handlungsweg herausgefunden.

Es soll nun zundchst das Modell des Handlungsfeldes noch genauer
erliutert werden, wobei auch auf mégliche Einwinde gegen dieses
Modell eingegangen wird. '

2.2. Weitere Ertliuterungen zum Modell des Handlungsfeldes

Fiir das richtige Verstindnis der theoretischen Ausfiihrungen dieser
Arbeit ist es erforderlich, den "objektiven" Charakter des Hand-
lungsfeld-Modells zu verstehen, dazu im Abschnitt 2.2.1. Im darauf
folgenden Abschnitt wird zu zwei mdglichen Einwidnden gegen das
Modell des Handlungsfeldes Stellung genommen. Im letzten Abschmnitt
wird ein Vorschlag gemacht, wie der "Handlungsaufwand” in diesem
Modell beriicksichtigt werden konnte; auf diesen Gedanken wird jedoch
in den weiter folgenden Kapiteln dieser Arbeit nicht weiter einge-
gangen werden.

2.2.1. Das Handlungsfeld als "objektives" Modell

Es wire ein MiBverstindnis, anzunehmen, im Modell des Handlungs-
feldes seien jene Strukturen abgebildet, die sich im Kopf des Han-
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delnden befinden; also anzunehmen, die Strukturen ¢ Handlungs-
feldes seien notwendig dem Handelnden volistindig bekannt.

Das Modell des Handlungsfeldes soll "objektive" Strukturen abbil-
den, d. h. ein Netz von mbglichen Handlungen, Konsequenzen und
Wirkwahrscheinlichkeiten, die dem Handelnden unabhingig von
seinen Kenntnissen und Meinungen gegeben sind (zu den Kenntnis-
sen und Meinungen spiiter im Abschnitt 2.3. und im Kapitel 9). Das
Modell des Handlungsfeldes soll also Strukturen abbilden, die der
Handelnde beriicksichtigen miiBte, wenn er Handlungsméglichkeiten

antizipiert und seinen Handlungsweg plant - also sein Handlungs-
programm entwirft.

Das Wort "objektiv" soll hier zwar bedeuten "unabhingig von den
Kenntnissen und Meinungen des Handelnden", es soll jedoch nicht
bedeuten "unabhingig von der jeweiligen Person des Handelnden",
also nicht bedeuten "iiberindividuell giiltig". Denn in Abhéngigkeit
der interindividuell unterschiedlichen "Handlungsfertigkeiten" gibt
es unterschiedliche Wirkwahrscheinlichkeiten der Handlungen (da-
rauf wird im folgenden Kapitel ausfiihrlich eingegangen). D. h. es
kann z. B. sein, daB eine Handlung bei einer entsprechend ge-
schickteh Person mit einer Wirkwahrscheinlichkeit von 1. eine be-
stimmte Konsequenz erreicht, fiir eine ginzlich ungeschickte Person
dagegen die entsprechende Wirkwahrscheinlichkeit .0 ist. Damit
konnen sich bei gleichen materiellen Grundlagen eines Handlungs-
feldes fiir verschiedene Handelnde verschiedene Strukturen des
Handlungsfeldes ergeben.

Um der so verstandenen Objektivitit gerecht zu werden, miiite das
Handlungsfeld-Modell eigentlich auch erschopfend ‘sein. D. h. es
miiBte alle iiberhaupt moglichen Handlungen und Konsequenzen
beriicksichtigen. Dieser Forderung geniigt das Beispiel der Abbil-
dung 6 keineswegs. Mit den jeweiligen Konsequenzen der Abbildung
hat der Handlende selbstverstindlich noch eine groB8e Menge weite-
rer moglicher Handlungen zu Verfiigung wie z. B. "frijhstiicken",
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"weggehen" oder : h "gar nichts tun", obwohl er diese wahr-
scheinlich gar nicht in Erwigung zieht. Insbesondere die Handlung
"nichts tun" miiBte immer mit beriicksichtigt werden, was in der
Abbildung 6 lediglich bei den Konsequenzen Kltl und K2tl vorge-
sehen ist. Die Handlung "nichts tun" erscheint zwar auf den ersten
Blick keine "Handlung" zu sein, vielmehr eine "Nicht-Handlung". Im
Modell des Handlungsfeldes ist sie dennoch dann als Handlung zu
interpretieren, wenn sie im Unterschied zu anderen Handlungen zu
einer anderen Konsequenz mit anderen Handlungsmdglichkeiten
fihren kann. Der Darstellbarkeit wegen muB auf ein erschépfend
dargestelltes Beispiel eines Handlungsfeldes verzichtet werden. Fiir
die abstrakten Abbildungen von Handlungsfeldern wird jedoch im
folgenden immer unterstellt, daB8 sie erschopfend dargestellt sind.

Weitere Erdrterungen zur "Objektivitit" des Handlungsfeldes findet
man im EXKURS 1.

2.2.2. Zur Verinderlichkeit und zum Zeitraster des Handlungsfeld-
Modells

Es soll kurz auf zwei mogliche Einwinde gegen das Modell des Hand-
lungsfeldes eingegangen werden. Sie betreffen die Beriicksichtigung
von Veridnderungen des Handlungsfeldes und das Zeitraster des
Handlungsfeld-Modells. Es sei vorab noch einmal betont, daB das
Modell des Handlungsfeldes gegeniiber realen Handlungsfeldern
stark vereinfacht ist und nicht dahingehend verstanden werden
kann, als konnten mit seiner Hilfe beliebige reale Handlungsfelder
abgebildet werden. Dies wird nicht beansprucht. Das Modell dient
vielmehr dazu, die in dieser Arbeit vorgetragenen Uberlegungen zu
erleichtern.

Das Modell scheint nicht zu enthalten, daB der Handelnde durch

sein Handeln das Handlungsfeld verdndern kann. Mogliche Hand-
lungen, die das Handlungsfeld verindern, lassen sich jedoch in der
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Weise beriicksichtigen, daB fiir solche Handlung Konsequenzen
angebbar sind, die neue Handlungen moglich machen. Im Beispiel
der Abbildung 6 ist die Handlung "Umweg iiber Angelgeschidft ma-
chen" - ndmlich um die Reuse zu kaufen - eine solche Handlung.
Erst durch diese Handlung wird die Konsequenz "an Angelstelle
Reuse verfiigbar" von der dariiber eingezeichneten Konsequenz
unterschieden: Das Handlungsfeld wird durch die Modglichkeit des
Kaufes der Reuse verdndert. Gidbe es diese Moglichkeit nicht, so
entfiele in der Abbildung 6 die Konsequenz "an Angelstelle Reuse
verfiigbar" und das gesamte Handlungsfeld sihe anders aus. In die-
ser Weise wiirde jede Moglichkeit der Verdnderung des Handlungs-
feldes durch entsprechende Handlungen zu berilicksichtigen sein,

wobei stets durch eine mogliche veridndernde Handlung sich neue

Konsequenzen ergiben und sich damit neue Handlungsmoglichkeiten

eroffnen wiirden.

Ein dhnlicher Einwand wire, daB sich reale Handlungsfelder auch
ohne den Handelnden fortlaufend verdndern, fiir den Handelnden
also zu spiterer Zeit, wenn er wieder "vor" dem gleichen Hand-
lungsfeld steht, andere Wirkwahrscheinlichkeiten gelten. Dies trifft
ohne Zweifel 2zu, fiir das Beispiel der Abbildung 6 wiirden die
Wirkwahrscheinlichkeiten andere sein, wenn 2z. B. durch einen
Fischer in der Zwischenzeit die Angelstelle leergefischt wurde oder
die Fische der Wunsch-Fisch-Art ihr Revier verlegt hitten. Man
kann daher gegen das Handlungsfeld-Modell einwenden, es bilde
jeweils punktuelle Handlungsfeldstrukturen ab, die spiter ganz
andere sein konnen. Ein gewisses MaB an Konstanz von Umweltbe-
dingungen wird man jedoch stets voraussetzen miissen. In unserem
Modell des Handlungsfeldes gehen wir zwar nicht davon aus, daB
die Strukturen immer gleich bleiben, andererseits sind wir jedoch
der Meinung, daB Anderungen nicht véllig beliebig erfolgen und -
wenigstens liber gewisse Zeitriume hinweg - nicht allzu gravieren-
de Variationen im Handlungsfeld-Modell bewirken.

Das Modell des Handlungsfeldes erstreckt sich entlang einer Zeit-
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dimension, die :h die Kennzeichnung der Konsequenzen mit tO’ t1
usw. verdeutlicht wird. Besonders im Beispiel der Abbildung 6 wird
offensichtlich, daB ein "Uberspringen" von Zeitpunkten bzw. unter-
schiedliche Zeitabstinde der Konsequenzen nicht beriicksichtigt
werden: Bei Kltl tritt z. B. Klt2 sofort ein, wenn die (Nicht-)
Handlung H11 ausgefiihrt wird. Wird dagegen die Handlung H12
ausgefiithrt, so kann zwar auch Klt2 mit einer Wirkwahrscheinlich-
keit von .4 auftreten, jedoch erst, nachdem einige Zeit vergangen
ist. Solche zeitlichen Verschiebungen und auch die Moéglichkeit,
durch besonders geeignete Handlungen bestimmte Konsequenzen zu
"iiberspringen", werden in wunseren Handlungsfeld-Abbildungen
generell nicht beriicksichtigt. Theoretisch wire dies mbglich, die
Abbildungen wiirden dabei allerdings noch sehr viel komplexer und
unanschaulicher als sie ohnehin schon sind. Wir behaupten jedoch,
daB die fehlende Beriicksichtigung solcher Gegebenheiten die bishe-
rigen und folgenden Argumentationen nicht grundsitzlich beriihren,
diese Argumentationen also auch bei entsprechend komplexerer
Darstellung des Handlungsfeld-Modells ihre Giiltigkeit behalten.

2.2.3. Zur Beriicksichtigung des "Handlungsaufwandes"

Der Aufwand beim Handeln betrifft die Frage, was das Ausfiihren
einer oder mehrerer Handlungen den Handelnden - im generellen
Sinn - kostet, was er also z. B. an Zeit, Energie, evtl. auch Geld
investiert, um eine oder mehrere Handlungen auszufiihren. Dieser
Aspekt ist in unserem Modell des Handlungsfeldes nicht beriicksich-
tigt. Welche theoretischen Folgen diese Beriicksichtigung hitte, soll
hier kurz verdeutlicht werden.

Zunichst aber muB festgestellt werden, da8 eine Antwort auf die
Frage, wie Handlungsaufwand generell zu definieren oder gar zu
erfassen wére, hier nicht behandelt werden kann. Sicherlich wiirde
dabei die fiir die Ausfihrung einer Handlung erforderliche Zeit-
dauer eine wichtige GroSe sein. Es ist jedoch bis heute noch kein
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psychologischer Ansatz bekannt geworden, der de Anspruch er-
heben konnte, grundsiitzliche Aussagen zu diesem Problem zu ma-
chen. Uns geht es in diesem Abschnitt allein darum, mdgliche
Auswirkungen auf die hier vertretene theoretische Konzeption
abzuschidtzen, die durch eine Beachtung des Handlungsaufwandes
entstehen wiirden.

Im Handlungsfeld-Modell werden fiir jede Handlung Wirkwahrschein-
lichkeiten angegeben. Konnte man den Handlungsaufwand mit be-
riicksichtigen, soliten die Wirkwahrscheinlichkeiten durch Gewichte
ersetzt werden. Solche Gewichte wiren am besten zu bilden durch
das Verhiltnis von Wirkwahrscheinlichkeiten und Handlungsaufwand.
Jede im Modell angegebene Wirkwahrscheinlichkeit wire also durch
den Handlungsaufwand zu dividieren: Die Gewichte wiren geringer,
wenn der Betrag des Handlungsaufwandes groBer ist. Die Wegwahr-
scheinlichkeit eines Handlungsweges widre dann durch die Multipli-
kation dieser Gewichte der Handlungen des Handlungsweges 2zu
ersetzen, also durch eine Gro8e, in der Erfolgswahrschinlichkeiten
und Handlungsaufwiinde kpmbiniert sind.

Durch diese Beriicksichtigung des Handlungsaufwandes werden sich
andere maximale Handlungswege als ‘bei der alleinigen Beriicksichti-
gung der Wirkwahrscheinlichkeit ergeben. Im Beispiel der Abbildung
6 konnte der Aufwand an Zeit und Geld beim Kaufen der Koder-
fisch-Reuse so hoch sein, daB der - den Aufwand mit beriicksichti-
gende - maximale Handlungsweg iiber die oberen Konsequenzen
fiihrt und der Wunsch-Fisch schlieBlich mit dem Blinker anstelle des
Koderfisches geangelt werden sollte. Eine Moglichkeit fiir einen
anderen maximalen Handlungsweg wire z. B., auf den Kauf der
Reuse zu verzichten und zu versuchen, den Koderfisch mit der
Angel zu fangen, weil die Reuse zu viel kostet.

Unser Modell des Handlungsfeldes wird dabei nicht grundsitzlich

verindert, die Struktur der hier verwendeten Abbildungen konnte
beibehalten werden. Lediglich die Zahlen an den Pfeilen hitten eine
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andere Bedeutu. Durch die Beriicksichtigung des Handlungsauf-
wandes wire daher die in dieser Arbeit entwickelte Konzeption im
Prinzip die gleiche wie ohne die Beriicksichtigung - womit nicht ge-
sagt sein soll, daB diese Beriicksichtigung unwichtig wiire.

Im folgenden wird in dieser Arbeit der Handlungsaufwand nicht be-
achtet, es wird wie bisher allein mit den Wirkwahrscheinlichkeiten
der Handlungen argumentiert. )

2.3. Erste Definitionen der Kontrolle und Kontrollkompetenz

In Kapitel 1 wurde bereits angekiindigt, daB in dieser Arbeit ein
Konzept der Kontrolle und Kontrollkompetenz entwickelt werden soll.
Die vorldufige Definition des Abschnittes 1.5.1. wird hier das erste
Mal prézisiert. Dabei geht es zunichst um die Kontrolle und Kon-
trollkompetenz in bezug auf ein vorgegebenes Ziel - in spiteren Ka-
piteln werden diese Definitionen erweitert und verallgemeinert.

Hier wird es u. a. wichtig sein, zu verstehen, in welchem Sinne die
hier definierte Kontrolle "objektiv" ist, d. h. inwiefern die Kon-
trolle und Kontrollkompetenz von den Meinungen des Handelnden
unabhingig sind.

2.3.1. Kontrolle als "objektive Kontrolle in bezug auf ein Ziel"

Wie in Abschnitt 2.2.1. erldutert, soll das Modell des Handlungs-
feldes die einem Handelnden objektiv gegebenen Handlungsmoglich~
keiten abbilden. "Objektiv"' in dem Sinne, daB die Struktur des
Handlungsfeldes nicht beriicksichtigt, welche Kenntnisse oder Mei-
nungen der Handelnde hat.

Von der Ebene iiber der Ebene der Handlungsplanung vorgegeben
ist das zu erreichende Ziel, also die Zielkonsequenz. Im Handlungs-
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feld gibt es eine groBe Anzahl von Handlungswegen, « denen ein

Teil mit einer Wegwahrscheinlichkeit groBer als .0 zur Zielkon-
sequenz fithren kann. Der Handlungsweg, der mit der gridBten
Wegwahrscheinlichkeit zur Zielkonsequenz fiihren kann, wurde als
der maximale Handlungsweg bezeichnet.

Diese Wegwahrscheinlichkeit des maximalen Handlungsweges wird als

die Kontrolle, iiber die der Handelnde in bezug auf die Zielkonse-

quenz verfiigt, definiert. Die Hohe dieser Kontrolle kann die Werte

von .0 bis 1. annehmen. In dem Handlungsfeld der Abbildungen 5
und 6 betridgt daher die Kontrolle in bezug auf die Zielkonsequenz
(Abbildung 6: Wunsch-Fisch gefangen) .72. Wire dagegen z. B. die
Konsequenz Klt3 die Ziekonsequenz, ergibe sich ein anderer maxi-
maler Handlungsweg mit der Wegwahrscheinlichkeit .8. Die Kontrolle
in bhezug auf dieses Ziel (Abbildung 6: "nur kleinen Fisch gefan-
gen") wire also hoher.

Diese Definition ist unabhiingig von den Kenntnissen und Meinungen
des Handelnden, da fiir die so definierte Hohe der Kontrolle nicht
interessiert, ob der Handelnde den maximalen Handlungsweg auch
kennt oder ob er meint, den maximalen Handlungsweg richtig anti-
zipiert zu haben. Zwar wurde in der Erlduterung des Beispiels der
Abbildung 6 angenommen, daB8 Herr X den maximalen Handlungsweg
richtig gefunden hat. Dies ist jedoch nicht maBgeblich fir die Hohe

seiner Kontrolle.

Es kénnte dem Leser in der Abbildung 6 auffallen, daB mit den dort
eingezeichneten Handlungen die Erreichung des Ziels "keinen Fisch
gefangen" nicht mit Sicherheit mdglich erscheint, da es zu dieser
Konsequenz keinen Handlungsweg mit einer Wahrscheinlichkeit von 1.
gibt - was offensichtlich unsinnig ist. Dies liegt jedoch daran, da8
der Darstellbarkeit wegen bei allen Konsequenzen weitere mogliche
Handlungen nicht beriicksichtigt sind (vgl. Abschnitt 2.2.1.}. Wiirde
z. B. bei Klt die (Nicht-)Handlung "keine Angel auswerfen" mit
angegeben, wiirge dies mit einer Wirkwahrscheinlichkeit von 1. zu
1(2t (keinen Fisch gefangen) fiihren und damit ein entsprechender
Hanalungsweg moglich sein.

Von den Meinungen des Handelnden wird der Begriff der Kontrolle
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im Abschnitt 2.3.. abgegrenzt. Die Kenntnisse des Handelnden
werden im ndchsten Abschnitt durch den Begriff "Kontrollkompe-
tenz" beriicksichtigt.

2.3.2. Kontrollkompetenz in bezug auf ein Ziel

Auf die Geschicklichkeit des Handelnden bei der Ausfiithrung seiner
Handlungen - sie wird als "Handlungsfertigkeit" bezeichnet - wird in
Kapitel 3 eingegangen. Es sei vorab deutlich gesagt, daB die Hand-
lungsfertigkeit in unserem Konzept nicht zur Kontrollkompetenz zu
zdhlen ist. Es kommt hier allein auf die Kenntnisse von Handlungs-~
méglichkeiten an.

Es wird angenommen, daB der Handelnde iiber eine "innere Repri-
sentation” der Handlungsméglichkeiten des Handlungsfeldes verfiigt
(der Begriff "innere Reprisentation"” wird von Leontjew iibernom-
men, vgl. z. B. ders. 1977 b).

Diese innere Reprisentation wurde im Laufe von friiheren Erfah-
rungen im Handlungsfeld und auch durch die Ubermittlung von
Erfahrungen anderer Handelnder aufgebaut. Die innere Reprisenta-
tion kann dem objektiven Handlungsfeld mehr oder weniger gut
angemessen sein, d. h. die Kenntnisse des Handelnden iiber seine
Handlungsmoglichkeiten kénnen besser oder schlechter sein.

Die Angemessenheit der inneren Repriisentation des Handlungsfeldes
ist entscheidend fiir die Hohe der Kontrollkompetenz des Handeln-
den. Es kommt dabei jedoch weniger darauf an, das gesamte Hand-
lungsfeld perfekt zu kennen, d. h. sidmtliche einzelne Handlungen,
Konsequenzen und Wirkwahrscheinlichkeiten zu kennen. Es wire
auch unsinnig, dies als realistisch anzunehmen. Reale Handlungsfel-
der sind durch die Unzahl der realen mbglichen Handlungen wohl
kaum vollstindig zu iiberschauen, wenigstens nicht im Sinne von
perfekter Kenntnis. Vielmehr kommt es darauf an, den maximalen
Handlungsweg zur Zielkonsequenz mdglichst richtig zu antizipieren,
bzw. wenn nicht den maximalen, so doch einen Handlungsweg mit
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ausreichender Wegwahrscheinlichkeit zu finden. Der ..andelnde im
Beispiel der Abbildung 6 wird z. B. kaum versuchen, die weitere
zum Zeitpunkt KtO mogliche Handlung "wieder abfahren" antizipato-
risch zu erproben, in der Hoffnung, damit einen gangbaren Hand-
lungsweg zur Zielkonsequenz "Wunsch-Fisch gefangen" zu finden.

Die "Kontrollkompetenz in bezug auf ein Ziel" wird daher wie folgt

definiert: Es ist das Verhiltnis der Wegwahrscheinlichkeit des ge-

planten Handlungsweges (des entworfenen Handlungsprogramms) zur

maximalen Wegwahrscheinlichkeit.

wiirde der Handelnde in den Abbildungen 5 und 6 den gestrichelt
eingezeichneten Handlungsweg fiir den maximalen Handlungsweg
halten (was geschehen wiirde, wenn Herr X nicht wiiBte, daB der
Wunsch-Fisch mit einem K&derfisch besser zu fangen ist als mit
einem Blinker), so wire der Betrag seiner Kontrollkompetenz .4/.72
= .55. Dies ist das Verhiltnis der Wegwahrscheinlichkeit der félsch-
licherweise fiir den maximalen Handlungsweg gehaltenen Wegwahr-
scheinlichkeit zur in Wirklichkeit maximalen Wegwahrscheinlichkeit.

Wenn der Handelnde - wie im Beispiel der Abbildung 6 - in richtiger
Weise den maximalen Handlungsweg plant, betrigt seine Kontrollkom-
petenz .72/.72 = 1, der Handelnde verfiigt daonn iiber die groBtmog-
liche Kontrollkompetenz.

wirde Herr X dagegen versuchen wollen, mit dem "anderen Koder" den
Wunsch- Flsch zu angeln, also als Handlungsprogramm den Handlungs-
weg (H1), K1 (Hll), K1 2(Hll), K3, =ZK planen, so wire
seine Kongrollkompe enz .1/. 7f er 3hatte also nur geringe
Kontrollkompetenz in bezug auf das Zlel "Wunsch-Fisch" fangen. Eine
Kontrollkompetenz vom Betrage .0 ergibe sich, wenn Herr X z. B. ver-
suchen wollte, mit einem Blinker einen kleinen Fisch zu fangen.

Wie man leicht sieht, wird die Kontrollkompetenz als unabhingig von
der Kontrolle definiert. Egal, wie gut oder schlecht das Ziel er-
reichbar ist, kommt es fiir die Hohe der Kontrollkompetenz allein
darauf an, wie gut der geplante Handlungsweg im Verhiltnis zum
maximalen Handlungsweg ist.
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Die so definierte Ko. .rollkompetenz ist zwar abhingig von der Giite
der Kenntnisse (also der inneren Reprisentation) des Handelnden,
sie ist aber immer noch unabhingig von der Meinung des Handeln-
den. Es kommt nimlich nicht darauf an, daB der Handelnde die
Wegwahrscheinlichkeit seines geplanten Handungsweges in der
exakten Hohe einschitzt. D. h. er braucht auch die Wirkwahr-
scheinlichkeit der einzelnen Handlungen nicht genau zu kennen,
entscheidend ist allein die Giite der Planung des Handlungsweges,
also das Verhiltnis der objektiven Wegwahrscheinlichkeiten des
geplanten und des maximalen Handlungsweges.

Die Meinungen des Handelnden iiber seine Kontrolle und Kontroll-
kompetenz werden im ndchsten Abschnitt behandelt.

2.3.3. Meinungen des Handelnden iiber seine Kontrolle und Kon-
trollkompetenz

Die Meinungen des Handelnden iiber seine Kontrolle und Kontrollkom-
petenz sind fiir die in dieser Arbeit dargestellte Konzeption nicht
zentral (weitere Ausfithrungen dazu findet man im Kapitel 9). Es wird
an dieser Stelle vor allem deswegen darauf eingegangen, weil die Be-
griffe Kontrolle und Kontrollkompetenz deutlich eingegrenzt werden
sollen.

Die Meinungen des Handelnden iiber seine Kontrolle sollen hier als
"Kontrollmeinung" bezeichnet werden, die Meinung iiber seine Kon-

trollkompetenz als "Kompetenzmeinung".

Die Kontrollmeinung eines Handelnden betrifft seine Meinung iiber
die Hohe seiner "objektiven" Kontrolle in bezug auf ein Ziel in

einem Handlungsfeld. Dies ist seine Einschitzung dariiber, wie gut
in dem vorliegenden Handlungsfeld die Zielkonsequenz erreichbar
ist. Es ist also seine Schitzung der Wegwahrscheinlichkeit des ob-

jektiv_ maximalen Handlungsweges.

Diese Schitzung braucht nicht mit der Schitzung der Wegwahrschein-
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lichkeit des vom Handelnden geplanten Handlungsweg identisch =zu
sein. Der Handelnde kann durchaus der Ansicht sein, daB es einen
besseren Handlungsweg als den von ihm geplanten Handlungsweg gibt,
er diesen Handlungsweg jedoch nicht gefunden hat. Er wiirde dann
seine Kontrollmeinung auf die Schitzung der Wegwahrscheinlichkeit
eines Handlungsweges beziehen, den er selbst nicht kennt, da er iiber
seine Handlungsméglichkeiten nicht genug Bescheid weiB. Im Beispiel
der Abbildung 6 kénnte Herr X (auch filschlicherweise) der Meinung
sein, es gibt einen noch besseren Handlungweg als den von ihm ge-
planten, der z. B. die Wegwahrscheinlichkeit von .9 hat. Dann wire
seine Kontrollmeinung vom Betrage .9.

Die Kontrollkompetenz war als Verhiltnis der Wegwahrscheinlichkei-
ten des geplanten Handlungsweges zum (objektiv) maximalen Hand-
lungsweg definiert worden. Entsprechend ist die Kompetenzmeinung

als das Verhiltnis der Schiitzung der Wegwahrscheinlichkeiten des

geplanten Handlungsweges zu der Schitzung der Wegwahrscheinlich-

keit des - méglicherweise unbekannten - maximalen Handlungsweges
zu definieren (letztere Schiitzung entspricht wiederum der Kontroll-
meinung).

Angenommen, im Handlungsfeld der Abbildungen 5 und 6 schitzt der
Handelnde die Wegwahrscheinlichkeit eines ihm unbekannten Handlungs-
weges mit .9 ein. Die Wegwahrscheinlichkeit des von ihm selbst ge-
planten Handlungsweges schitzt er mit .7 ein. Dann hat seine Kon-
trollmeinung die Hohe .9, seine Kompetenzmeinung die Hohe .7/.9 =
.78. -

Anders angenommen, der Handelnde ist der Meinung, den maximalen
Handlungsweg wirklich gefunden 2zu haben. Er schitzt dessen Weg-
wahrscheinlichkeit mit .5. Dann ist seine Kontrollmeinung von der
Hohe .5, seine Kompetenzmeinung von der Hohe .5/.5 = 1., seine
Kompetenzmeinung ist also maximal.

Man ersieht daraus, daB ebenso wie die Kontrolle und Kontrollkom-
petenz die Kontrollmeinung und Kompetenzmeinung voneinander
unabhiingig sind: Auch wenn der Handelnde z. B. das Ziel fiir nur
schwer erreichbar hilt, kann er dennoch seine Kontrollkompetenz

als perfekt einschitzen.

Es ist wohl deutlich geworden, da8 Kontrolle und Kontrollkompetenz
von den Meinungen des Handelnden iiber diese zu unterscheiden
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sind und daB : h die Kontrollmeinung etwas anderes ist als die
Kompetenzmeinung. Kontrollmeinung und Kompetenzmeinung werden
in anderen psychologischen Konzepten zur Meinung iiber die eigene
Kontrolle oftmals nicht auseinandergehalten, was z. B. fiir das im
Kapitel 9 behandelte Konzept "locus of control" (vgl. Rotter 1966)
gilt: Es ist etwas anderes, ob jemand der Meinung ist, ein Ziel sei
liberhaupt schwer erreichbar oder ob er der Meinung ist, ihm selbst
mangele es an ausreichender Kompetenz, um ein Ziel zu erreichen.

2.4. Zusammenfassung: Aktivititen auf der Ebene der Handlungs-
planung

Nach der Erdrterung der hier zunichst nur unter sequentiellem
Aspekt betrachteten Handlungsplanung kehren wir nun zum Modell
der Ebenen der Handlungsregulation zuriick. Der Ausschnitt des
Ebenen-Modells, der in diesem Kapitel behandelt wurde, wird im
folgenden beschrieben. Wir beziehen uns dabei auf die Abbildung 7.
In ihr sind in den Feldern (1) bis (5) kurze Bezeichnungen zu den
Aktivititen der jeweiligen Felder angegeben. Die einzelnen Felder
werden im folgenden erliutert, wobei die eingeklammerten Ziffern
vor dem jeweiligen Absatz den Bezug zu den Feldern der Abbildung
7 kennzeichnen.

(1) Der Handelnde faBt aufgrund iibergeordenter Uberlegungen den
EntschluB, in dem vorliegenden Handlungsfeld eine bestimmte Ziel-
konsequenz anzustreben. D. h. von der iibergeordneten Ebene wird
an die Ebene der Handlungsplanung eine zu erreichende Zielkon-
sequenz iibergeben. :
(2) Fiir die Erreichung des Ziels steht dem Handelnden unabhingig
von seinen Kenntnissen und Meinungen ein Bedingungsgefiige mog-
licher Handlungen - d. h. ein Handlungsfeld - zur Verfiigung. In
diesem Handlungsfeld gibt es einen objektiv am besten geeigneten
Handlungsweg, der mit maximaler Wegwahrscheinlichkeit zur vorge-
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Abb. 7. Ergebnisse der Ausfiihrungen des Kapitels 2, dargestellt
als Ausschnitt aus der Darstellung der hierarchisch-
sequentiellen Handlungsregulation in der Abbildung 3.
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gebenen Zielkoi .quenz fiihrt. Diese maximale Wegwahrscheinlichkeit
wird als die Kontrolle (in bezug auf die Zielkonsequenz) des Han-
delnden bezeichnet. Der Handelnde hat durch friihere Erfahrungen
oder auch durch ihm von anderen iibermittelte Erfahrungen eine
innere Reprisentation des Handlungsfeldes entwickelt. Diese innere
Reprisentation kann dem objektiven Handlungsfeld mehr oder we-
niger gut entsprechen. MaBgeblich fiir seine Kontrollkompetenz in
bezug auf die gegebene Zielkonsequenz ist, wie weit diese innere
Représentation ihn befdhigt, einen seiner Kontrolle moglichst nahe
kommenden Handlungsweg zu entwerfen; d. h. einen zur Zielkon-
sequenz fithrenden Handlungsweg, dessen Wegwahrscheinlichkeit der
maximalen Wegwahrscheinlichkeit naheliegt. Im besten Fall plant er
also den maximalen Handlungsweg. Der Handelnde wird nun zu-
nidchst priifen, ob er die Chancen zur Erreichung der Zielkonse-
quenz, d. h. die Wegwahrscheinlichkeit des entworfenen Handlungs-
weges, flr ausreichend hoch hilt. Ist dies nicht der Fall, wird dies
an die iibergeordnete Ebene riickgemeldet und nach einer anderen,
neuen Zielkonsequenz angefragt (Pfeil von (2) nach (5)). Der
Handlungsweg, zu dem sich der Handelnde letztlich entschlieBt,
wird als Handlungsprogramm bezeichnet. Dies besteht aus einer
Abfolge von auszufiihrenden Handlungen und den jeweils - mit den
einzelnen Handlungen angezielten - folgenden Konsequenzen. Sie
sollen als "Folgekonsequenz" bezeichnet werden.

(3) Jeweils eine Handlung und die mit ihr angezielte Folgekonse-
quenz wird an die untere Ebene iibergeben, wo die Handlung aus-
gefiihrt wird.

(4) Von der unteren Ebene muB riickgemeldet werden, ob die Hand-
lung erfolgreich ausgefiihrt wurde, d. h. ob die mit der Handlung
angezielte Folgekonsequenz erreicht wurde oder eine andere Folge-~
konsequenz erreicht wurde.

(2) Wurde die angezielte Folgekonsequenz des Handlungsprogramms
erreicht, wird die nichste Handlung und angezielte Folgekonsequenz
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des Handlungsprogramms an die untere Ebene iber, ,en. Wurde die
angezielte Folgekonsequenz jedoch nicht erreicht, sondern eine
andere, so muB von dieser anderen Folgekonsequenz erneut ein
Handlungsweg zur Zielkonsequenz entworfen werden. Wiederum muB
gepriift werden, ob dessen Wegwahrscheinlichkeit als ausreichend
hoch eingeschitzt wird. Wenn nicht, wird bei der oberen Ebene
nach einer anderen Zielkonsequenz angefragt (Pfeil von (2) nach
(5)). Wenn ja, ersetzt der Entwurf des neuen Handlungsweges als
neues Handlungsprogramm das alte Handlungsprogramm.

(5) Der untere Regelkreis der Abbildung 7 wird also immer wieder
durchlaufen, bis zur oberen Ebene entweder die Erreichung der
Zielkonsequenz oder die Nicht-Erreichbarkeit der Zielkonsequenz
gemeldet wird. In beiden Fillen wird nach einer neuen Zielkonse-

quenz angefragt.

Damit ist der in diesem Kapitel behandelte Bereich des Ebenen-Mo-
dells der Handlungsregulation zusammenfassend beschrieben. Offen
bleibt, wie es auf der iiber der Ebene der Handlungsplanung lie-
genden Ebene zu Entschliissen fiir bestimmte Zielkonsequenzen
kommt; dies wird in Kapitel 4 behandelt. Im niichsten Kapitel unter-
suchen wir zunichst die unterste Ebene des Ebenen-Modells; sie
wird als Ebene der "Handlungsausfiihrung" bezeichnet.
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3. DIE REGULA )NSEBENE DER HANDLUNGSAUSFUHRUNG
- EINFUHRUNG DES BEGRIFFES HANDLUNGSFERTIGKEIT

Die Ebene der Handlungsausfiihrung ist die unterste Ebene des in
den folgenden Kapiteln noch weiter zu entwickelnden 5-Ebenen-Mo-
dells. Auf ihr wird die Ausfiihrung der einzelnen Handlungen
reguliert. Welche Handlung mit welcher angezielten Folgekonsequenz
jeweils ausgefiihrt werden soll, wird von der Ebene der Handlungs-
planung aus an die Ebene der Handlungsausfiihrung iibergeben.

Im Abschnitt 3.1. geht es zunidchst um Bedingungen bei der Ausfiihrung
einer Handlung, die in Beziehung zu der Hohe der Wirkwahrscheinlich-
keiten stehen. Hierbei kommt es auf die Geschicklichkeit des Han-
delnden an, die materielle Bedingungen und Umweltvariationen be-
riicksichtigen muB. Diese Geschicklichkeit wird als "Handlungsfertig-
keit" bezeichnet. Wie sich die Handlungsfertigkeit einer einzelnen
Handlung aus dem ZusammenschluB von ganzen Handlungsabfolgen - die
vorher der Ebene der Handlungsplanung zuzurechnen waren - ent-
wickelt, wird in Abschnitt 3.2. gezeigt. Im Abschnitt 3.3. wird der
Begriff "Handlungsfertigkeit" zum Konzept der Kontrolle in Beziehung
gesetzt. Wichtig ist dabei, daB die Handlungsfertigkeit eines Han-
delnden zwar auch auf dem Wege der Ausbildung der Kontrollkompetenz
entsteht, die beiden Begriffe aber nicht verwechselt werden diirfen:
Der Grad der Handlungsfertigkeit ist nicht maBgeblich fiir die Kon-
trollkompetenz, sondern fiir die ("objektive'") Kontrolle im Hand-
lungsfeld (Abschnitt 3.4.). Der letzte Abschnitt 3.5. faBt dann die
Ergebnisse des Kapitels zusammen.

3.1. Bedingungen fiir die Hohe der Wirkwahrscheinlichkeiten einer
Handlung

Als MaB fiir die (objektive) Erreichbarkeit eines Zieles wurde in

Kapitel 2. die Wegwahrscheinlichkeit des maximalen Handlungsweges
definiert. Diese wurde auch als die "Kontrolle des Handelnden in
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bezug auf ein Ziel" bezeichnet. Ihre Hohe hingt vc ler Struktur
des Handlungsfeldes ab. Mit entscheidend ist dabei, ob dem Han-
delnden iiberhaupt Handlungen mit hohen Wirkwahrscheinlichkeiten
moglich sind, also solche Handlungen, die mit mbglichst groBer
Eindeutigkeit zu einer der Konsequenzen des nichsten Zeitpunktes

fithren.

Wir wollen in diesem Abschnitt von dem Zusammenhang mehrerer
Handlungen - wie er im Begriff Handlungsweg bzw. Handlungspro-
gramm enthalten ist - abstrahieren und die Ausfithrung einer ein-
zelnen Handlung betrachten. Es geht dabei um die Frage, wovon es
abhingt, daB eine Handlung moglichst eindeutig zu einer Folgekon-
sequenz des niichsten Zeitpunktes fiihrt. Es geht also um eine der
wirkwahrscheinlichkeiten einer Handlung, mit deren Erhdhung
gleichzeitig eine Verringerung der anderen Wirkwahrscheinlichkeiten
verbunden wire (da sich alle Wirkwahrscheinlichkeiten einer Hand-
lung zu 1 aufsummieren, vgl. Abschnitt 2.1.).

Es ist wohl einleuchtend, daB in der Handlungsregulation vor allem
jeweils eine Wirkwahrscheinlichkeit einer Handlung zentrale Be-
achtung finden muB. So ist fiir den Handelnden im Beispiel der Ab-
bildung 6 bei der Handlung "nach K&derfisch angeln" (Zeitpunkt t )
vor allem relevant, wie gut mit dieser Handlung die Konsequenz
"Koderfisch verfiigbar" erreichbar ist. Wenn er Moglichkeiten hat,
die Wirkwahrscheinlichkeiten der Handlung '"nach Kéderfisch angeln"
zu verindern, wird er sich vorwiegend darum bemijhen, diese eine -
zur Verfiigharkeit des Kéderfisches fiihrende - Wirkwahrscheinlichkeit
zu erhthen. :

Drei Arten von Bedingungen fiir die Hohe einer Wirkwahrscheinlich-
keit werden im folgenden unterschieden: Materielle Grundlagen der
Handlung, die Prézision bei der Ausfiihrung der Handlung und die
Beriicksichtigung von Umweltvariationen. Diese Arten von Bedin-

gungen hingen wechselseitig miteinander zusammen.
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3.1.1. Materielle ¢ ndlagen einer Handlung

Die Bedeutung materieller Grundlagen speziell fiir die Hohe der
Wirkwahrscheinlichkeiten einer Handlung besteht darin, da8 bestimm-
te materielle Grundlagen den Erfolg einer Handlung sicherer machen
kénnen, je nachdem, wie geeignet die materiellen Grundlagen sind.
So ist z. B. der Erfolg des Einschlagens eines Nagels davon abhin-
gig, ob man dazu nur einen eher weichen Gegenstand als Hilfsmittel
verwendet (z. B. ein Stiick Holz), ob man einen handlichen hirte-
ren Gegenstand zur Verfiigung hat (z. B. einen Stein) oder ob man
den Nagel mit einem Hammer einschligt: Die jeweilige Wirkwahr-
scheinlichkeit der Handlung "Nagel einschlagen" in bezug auf die
Konsequenz "Nagel ist eingeschlagen" hingt von der Verfiigbarkeit
der eben beispielhaft genannten materiellen Grundlagen ab.

Letzlich lebt das Beispiel der Abbildung 6 davon, da8 durch Hand-
lungen materielle Grundlagen verdndert werden (eine Reuse wird
beschafft, ein Koderfisch wird gefangen) und diese Verdnderungen
als .Grundlagen neuer Handlungen dienen (Kodderfisch mit der Reuse
fangen, mit Koderfisch angeln). Die Abhingikeit der Wirkwahr-
scheinlichkeiten von materiellen Grundlagen wird auch deutlich,
wenn man sich klar macht, daB z. B. der Erfolg des Angelns mit
einem Blinker als Koéder von der Qualitit der Angelausriistung mit
bestimmt ist: Mit einer entsprechend elastischen Angelrute der
richtigen Linge 1iB8t sich der Blinker richtig auswerfen, mit einer
gut funktionierenden Angelrolle (Winde) 1dB8t sich die Angel besser
einholen; dies wird auch Auswirkungen auf die Erfolgswahrschein-
lichkeit des Angelns haben.

Die Verfiigbarkeit eines Hammers wird nun zwar die eben bezeich-
nete Wirkwahrscheinlichkeit der Handlung "Nagel -einschlagen”
erheblich erhshen, wie hoch diese jedoch letztlich ist, hidngt noch
von anderen Gegebenheiten ab, vor allem von der Geschicklichkeit
des Handlenden, der im "Nagel einschlagen" mehr oder weniger

gelibt sein kann. Dazu im nidchsten Abschnitt.
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3.1.2. Handlungsfertigkeit als Ergebnis der Ausbild ; von Bewe-
gungsprizision

Die Elemente einer einzelnen Handlung werden als "Bewegungen"
bezeichnet. Eine Handlung besteht also aus einer Abfolge einzelner
Bewegungen, einer "Bewegungsabfolge". Wie die Genauigkeit bzw.
Prizision einer Bewegungsabfolge mit der Wirkwahrscheinlichkeit der
Handlung - die durch die Bewegungsabfolge realisiert wird - in
Zusammenhang gebracht werden kann, wird im folgenden gezeigt.

Besonders am Beginn des Lebens muB der Mensch prizise Bewe-
gungsabfolgen erlernen - um z. B. eine Tasse an den Mund zu fiih-
ren, ohne ihren Inhalt zu verschiitten - aber ebenso der Erwachse-
ne, der sich z. B. bestimmte handwerkliche Fertigkeiten aneignet -
z. B. fiir das Einschlagen von Niigeln oder das Auswerfen einer
Angel. Die Wahrscheinlichkeit, mit einer Handlung die angezielte
Folgekonsequenz zu erreichen, hingt dann von dem Grad der Pri-
zision der Handlungsdurchfiihrung ab.

In Abbildung 8 ist ein 'Bewegungsfeld' dargestellt, das auf den
ersten Blick den in den Abbildungen 5 und 6 des 2. Kapitels dar-
gestellten Handlungsfeldern gleicht, diesen jedoch nicht voll ent-
spricht.

Die Abbildung 8 soll den Bereich moglicher Bewegungen bei der
Ausfithrung kennzeichnen. Die Bewegungsabfolge beginnt bei der
Ausgangskonsequenz AK und endet bei der angezielten Folgekon-
sequenz aFK (wenn sie nicht wegen fehlerhafter Bewegungen un-
terbrochen wird). Die Ausgangskonsequenz AK ist als 'Bewegungs-
ergebnis' BEtO bezeichnet, da sie ein 'Ergebnis' fritherer Bewegun-
gen bzw. der vorangegangenen Handlung ist. Die angezielte Folge-
konsequenz aFK wird als 'Bewegungsziel'! BZ bezeichnet. Einzelne
Bewegungen sind mit 'B' bezeichnet, jede Einzelbewegung fiihrt zu

einem 'Bewegungsergebnis'.
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Abb. 8. Darstellung eines Bewegungsfeld-Modells als Ee]d
moglicher Bewegungen (B} und Bewegungsergebnissen (BE),
in dem Bewegungen mit fehlerhaften Bewegungsergeb-
nissen (F) auftreten konnen.

Die einzelnen Bewegungen sind Muskelbewegungen, die jeweils eine
verinderte Stellung des Korpers bzw. einzelner Korperorgane
determinieren und gleichzeitig Veriinderungen in der materiellen
Umwelt - wie z. B. eine veridnderte Lage der Tasse, die zum Mund
gefiihrt werden soll - bewirken. Diese veridnderte Stellung und ggf.
materielle Umweltverinderung ist das 'Bewegungsergebnis'.

Die Ausfilhrung einer bestimmten Bewegung fiithrt nach dieser
Modellvorstellung mit volliger Sicherheit zu genau einem (und kei-
nem anderen) Bewegungsergebnis - also zu einer ganz eng um-
grenzten, durch das Verhiltnis von Materie-Teilen definierten Kon-
stellation, von der aus bestimmte weitere Bewegungen moglich sind.
Alle in der Abbildung 8 eingezeichneten Pfeile reprisentieren also -
anders als in den Darstellungen von Handlungsfeldern - Wahrschein-
lichkeiten vom Betrage 1.
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Fiir den Handelnden kommt es damit nicht auf :hdtzungen von
Wahrscheinlichkeiten an, sondern auf die Durchfiihrung solcher Be-
" wegungen, deren Aufeinanderfolge iiber verschiedene Bewegungs-
ergebnisse zum Bewegungsziel (also zur angezielten Folgekonsequenz
der Handlung) fiihrt. In der Abbildung 8 sind mehrere Bewegungs-
abfolgen moglich, die zum Bewegungsziel fiihren. Bewegungsabfol-
gen, die nicht zum Bewegungsziel filhren, sind solche, die mit den
Bewegungen enden, deren Pfeil zu einem 'F' (= Fehler) fiihrt. In
der Abbildung gibt es ingesamt vier solcher Bewegungen.

Diesem Modell liegt der Gedanke zugrunde, daBl es zu jedem Zeit-
punkt eine sehr groBe Anzahl moglicher Bewegungen gibt, von
denen nur wenige der Erreichung eines Bewegungsziels dienlich
sind. Durch Erfahrungen muBf der Handelnde fiir die Erreichung
bestimmter Bewegungsziele geeighete Bewegungen herausdifferen-
zieren. Z. B. kann ein Kind in den ersten Monaten nach seiner
Geburt seine verschiedenen Bewegungen noch nicht ausreichend
differenzieren. Es érfiihrt dann, daB Bewegungsabfolgen bestimmte
Ergebnisse haben und lernt dadurch, verschiedene Bewegungen zu
unterscheiden, d. h. fiir die Erreichung bestimmter Bewegungser-
gebnisse geeignete Bewegungen durchzufiihren und andere zu
unterlassen.

In der Abbildung 8 ld8t das Bewegungsergebnis BEtO drei mogliche
Bewegungen zu und wir nehmen an, daB der Handelnde diese nicht
differenzieren kann, d. h. eine der drei Bewegungen Bl, B2 oder
B3 zufillig ausfithrt, es erfolgt also jede der drei Bewegungen mit
der Wahrscheinlichkeit 1/3 (man konnte hier auch unterschiedliche
Wahrscheinlichkeiten annehmen, die folgenden Darstellungen blieben
im Kern davon unberiihrt). Die Leistung des Handelnden besteht
jedoch bei der Ausfilhrung einer der drei Bewegungen darin, daB
er nicht noch andere, in der Abbildung nicht eingezeichnete Be-

wegungen ausflihrt. Solche Bewegungen wiren ihm ebenfalls még-

lich, es ist hier unterstellt, daB er bereits gelernt hat, andere als
diese Bewegungen nicht auszufiihren. Fiir die Erreichung des Bewe-
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gungsziels ist ¢ Differenzierung z. B. der drei Einzelbewegungen
bei BEtO auch nicht notwendig: alle drei kénnen Bestandteil einer
zum Bewegungsziel fiihrenden Bewegungsabfolge sein. Dies ist
anders, wenn der Handelnde z. B. die Bewegung B2 ausfiihrt und
so zu BEZtl gelangt. Auch hier ist unterstellt, daB8 der Handlende
nicht zwischen B21 und B22 differenzieren kann, also beide mit
gleicher Wahrscheinlichkeit ausfiihrt. Es wird aber notwendig sein,
zwischen diesen beiden differenzieren zu lernen, da die eine der
beiden - nimlich B21, sie konnte z. B. das Loslassen einer bereits
zum Munde gehobenen Tasse bedeuten - die Erreichung des Bewe-
gungsziels nicht erméglicht.

Die Bewegungsabfolge fiihrt also durch das in Abbildung 8 darge-
stellte Bewegungsfeld hindurch; fiir jedes Bewegungsergebnis gilt,
daB zwischen den jeweils eingetragenen Bewegungen nicht unter-
schieden werden kann und die jeweils eingetragenen mit gleicher
Wahrscheinlichkeit ausgefiihrt werden - hingegen kann der Han-
delnde zwischen nicht eingetragenen Einzelbewegungen und den
eingetragenen unterscheiden, d. h. nicht eingetragene vermeiden.
Dies wird deutlicher in-Abbildung 9.

Hier ist die gleiche Handlung wie in Abbildung 8 dargestellt, es
wird jedoch angenommen, daB der Handelnde inzwischen gelernt
hat, bei BEZu’ BE3t2 und BElt3 zwischen den jeweils ungeeigneten
und geeigneten Bewegungen 2zu unterscheiden, was durch die
Durchstreichung der jeweiligen Einzelbewegungen und das Fort-
lassen der betreffenden Pfeile gekennzeichnet ist. Die durchstri-
chenen Bewegungen entsprechen also den in der Abbildung 8 nicht
eingezeichneten moglichen Bewegungen, die der Handelnde dort be-
reits zu unterlassen gelernt hat. In der Handlung der Abbildung 9
gibt es nur noch eine Stelle - d. h. ein Bewegungsergebnis - an
der der Handelnde eine geeignete von der ungeeigneten Bewegung
noch nicht unterscheiden kann: bei BE2t3 werden immer noch B2l
und B22 gleich wahrscheinlich ausgefiihrt.
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Abb. 9. Das Bewegungsfeld der Abbildung 8, in dem nun drei
zu fehlerhaften Bewegungsergebnissen fiihrende
Bewegungen vermieden werden konnen.

Wenn der Handelnde auch diese Bewegungsdifferenzierung be-
herrscht (alsb gelernt hat, an der Stelle BEZt3 nicht auch B22,
sondern nur B21 auszufithren) erreicht er das Bewegungsziel - also
die angezielte Folgekonsequenz der Handlung - villig sicher, obwohl
er nicht alle mdglichen Bewegungen differenzieren kann und bei der
Wiederholung der Handlung unterschiedliche Bewegungsabliufe
realisiert.

Wie sich aus den Abbildungen 8 und 9 unterschiedliche Wirkwahr-
scheinlichkeiten der die Handlung realisierenden Abfolge von Bewe-
gungen errechnen lassen, ist im Anhang II erldutert. Auch ohne
diese Erlduterungen ist wohl unmittelbar deutlich, daB sich in der
Abbildung 8 eine geringere Wirkwahrscheinlichkeit (sie betrigt .39)
als in der Abbildung 9 (dort betrégt sie .83) ergibt und daB die
wirkwahrscheinlichkeit 1.0 betrigt, wenn in der Abbildung 9 auch
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die Bewegung B2. . )ei BE2t3) vermieden werden kann.

Das hier beschriebene Modell wire also geeignet, Ubergangswahr-
scheinlichkeiten von Handlungen mit der Prizision von Bewegungs-
abfolgen in Beziehung zu bringen. Die Handlungsfertigkeit 148t sich
in dieser Weise als abhingig vom AusmaB der Pridzision von Bewe-
gungsabfolgen beschreiben.

Bei diesen Uberlegungen wurde von Umweltvariationen vollkommen
abstrahiert - im Beispiel des Angelauswerfens von verdnderten
Windverhiltnissen, im Beispiel des Trinkens aus einer Tasse von
unterschiedlichen Stellen, an denen die Tasse auf einem Tisch
steht. Dies wird im folgenden Abschnitt behandelt.

3.1.3. Handlungsfertigkeit als Ergebnis der Beriicksichtigung von
Umweltvariationen

Wiirde Handlungsfertigkeit allein darin bestehen, in der im voran-
gegangenen Abschnitt beschriebenen Art Bewegungsverliufe zu
prézisieren, ohne daB auch innerhalb der Handlungsausfithrung
Umweltvariationen beriicksichtigt werden kidnnen, kime es bei jeder
auftretenden Umweltvariation zum Abbruch der Bewegungsabfolge
und damit zur Zuriickgabe der Handlungsregulation an die Ebene
der Handlungsplanung. Die Realisierung einer Handlung wire dann
nur durch ein stindiges Hin- und Herschalten zwischen den Ebenen
der Handlungsplanung und der Handlungsausfithrung moglich.

Gegen diese verkiirzte Auffassung von Handlungsfertigkeit spricht
nicht nur diese Uberlegung (sie ergibt sich aus der in dieser
Arbeit vorgelegten Konzeption), sondern auch Argumentationen aus
Theorien zu sensumotorischen Fertigkeiten (vgl. z. B. Volpert
1976, S. 42 ff): Die Ausbildung sensumotorischer Fertigkeiten
geschieht zwar einerseits durch die Entwicklung der Prizision von
Bewegungsabfolgen, wobei Prizision als ein bestimmtes Ausma8 von
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Starrheit (bei Volpert: "Redundanz der Reaffer. ") verstanden
wird. Sicherlich ist bei der Ausbildung einer sensumotorischen
Fertigkeit ein gewisses MaB an Gleichartigkeit von Umweltgegeben-
heiten vorausgesetzt ("Redundanz der Exaffenrenz"), diese Gleich-
artigkeit braucht jedoch nicht vollkommen (dies entspréche einer
Exafferenz-Redundanz von 1.0) 2zu sein. Gerade die Moglichkeit,
innerhalb der Ausfiihrung einer sensumotorischen Bewegungsabfolge
auch ein gewisses MaB an Umweltvarianz zu beriicksichtigen, macht
die Ralisierung einer Handlung aufgrund von ausgebildeten sensu-
motorischen Fertigkeiten erst sinnvoll.

Damit eine Bewegungsabfolge wirklich erfolgreich ist, geniigt es also
nicht, daB sie aus ganz festen Abfolgen von abgezirkelten Bewe-
gungen besteht. Bei ganz konstanten Umweltbedingungen hitte eine
solche Bewegungsabfolge zwar eine hohe Erfolgswahrscheinlichkeit,
jedoch miiBte sie bei jeder kleinen Umweltvariation abgebrochen
werden, was zur Folge hiitte, daB ihre Erfolgswahrscheinlichkeit

insgesamt gesehen gering wiére.

Fiir die Handlungsfertigkeit ist daher auch maB8geblich, daB inner-
halb der Ausfithrung der Handlung auch veriinderte Umweltgegeben-
heiten beriicksichtigt werden kénnen, die Handlungsausfithrung mug
also auch flexibel sein.

Diese Flexibilitit kann natiirlich nicht alle moglichen Umweltverinde-
rungen mit beriicksichtigen. Vielmehr kommt es darauf an, flexibel
gegenilber hiufig auftretenden Umweltvariationen zu sein. Seltener
auftretende Gegebenheiten miiBten dann auf der Ebene der Hand-
lungsplanung (oder auf noch hdheren Ebenen) bewiltigt werden. Es
hitte keinen Sinn, den hohen Aufwand an Ubung zu betreiben, der
fiir eine Flexibilitit von Bewegungsabfolgen auch gegeniiber selte-
neren Ereignissen notwendig wire.
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3.2. Der Zusamm« <chlu von Handlungsprogrammen zu einer nicht-
bewuBt verlaufenden Handlung

Aus Untersuchungen zu sensumotorischen Fertigkeiten ist bekannt,
da8 ihr Erwerb zunidchst bewuBte Handlungsvollziige erfordert. Erst
durch Ubung des immer wieder gleichen oder #hnlichen Handlungs-
vollzuges wird dieser 2zu einem schematischen Ablauf von Bewe-
gungen, der zwar bewuBit ausgelost wird, jedoch dann unterhalb
der BewuBtseinsschwelle verlduft, also ohne bewuBte Zuwendung
innerhalb der Bewegungsabfolge. Erst mit dem letzten Stadium ist
die Bewegungsabfolge als eine sensumotorische Fertigkeit ausgebil-
det. "Ein Kind, das Schreiben oder Radfahren lernt, ist zunichst
mit dier Lernaufgabe voll beschiftigt, wdhrend es sich spiter immer
mehr anderen Dingen, etwa einem Gesprich zuwenden kann, ohne
daB dadurch das Schreiben oder das Radfahren ernsthaft beeintrich-
tigt wire." (Volpert 1976, S. 48).

Wir werden nun zunichst behandeln, wie ein solcher Erwerb von
sensumotorischen Fertigkeiten im hier entwickeiten Konzept be-
schrieben werden kann. Mit Hilfe der Unterscheidung zweier Aspek-
te der informativen Riickkoppelung wird dann eine theoretische
Begrindung dafiir gegeben, warum bewufBt eingeiibte Bewegungs-
verldufe spiter nicht-bewuBt ablaufen konnen.

3.2.1. Superierung von Handlungsprogrammen zu einer Handlung

Auf der Grundlage unserer bisher verwendeten Begriffe 1d8t sich
der Erwerb einer sensumotorischen Fertigkeit wie folgt kennzeich-
nen: Ein Handlungsprogramm der Ebene der Handlungsplanung - es
besteht aus dem Entwurf eines Handlimgsweges - wird unter noch
zu kennzeichnenden Bedingungen 2zu einem einzeigen Bewegungs-
programm, also zu dem Entwurf einer Bewegungsabfolge. D. h. ein
Handlungsweg kann zu einer einzigen Handlung 2zusammengeschlos-
sen werden. Hierdurch wird die Ebene der Handlungsplanung ent-
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lastet, weil nun das antizipatorische Erproben ver:s ‘edener Hand-
lungswege entfallen kann: Die vorher als Handlungsweg zu bezeich-
nende Aktivititseinheit wird jetzt als Bewegungsabfolge auf der
Ebene der Handlungsausfithrung reguliert. Diese nun als eine
Handlung entstandene Bewegungsabfolge kann wiederum mit anderen
Handlungen zusammengeschlossen werden usw..

Wihrend z. B. der Fahrschiiler anfangs noch das Schalten von einem
Gang in den anderen durch bewuBte Handlungsplanung regulieren mufite,
erledigt der geiibte Autofahrer den Schaltvorgang ganz automatisch,
seine bewuBte Aufmerksamkeit kann er dann anderen Dingen - z. B. den
aktuellen Vorgéngen im Stadtverkehr - zuwenden: Das Schalten ist fiir
ihn zu einer einzigen Handlung geworden. Solch ein ZusammenschluB
eines Handlungsweges zu einer einzigen Handlung kann nun noch fort-
gesetzt werden: Die Handlung "Schalten" kann wiederum mit anderen
Handlungen - z. B. am Lenkrad drehen, den Blinker betdtigen usw. -
zusammmengeschlossen werden, so daB schlieBlich das Fahren um eine
StraBenecke - bestehend aus Blinker betidtigen, herunterschalten,
abbremsen, Lenkrad drehen, beschleunigen, wieder hochschalten - als °
eine Handlung auf der Ebene der Handlungsausfiihrung reguliert wird.

Durch solche Zusammenschliisse - sie sollen als "Superierungen" be-

zeichnet werden - verindert sich auch die "objektive" Struktur des
Handlungsfeldes. Dazu jedoch erst im Abschnitt 3.3. Zundchst geht
es darum, unter welchen Bedingungen Handlungswege zu einer

einzigen Handlung superiert werden konnen.

Die erste Bedingung muB sein, daB der gleiche Handlungsweg unter

wieder gleichen oder ihnlichen Bedingungen sehr hiufig bendtigt
wird. Der Handeinde muB also im Handlungsfeld immer wieder an
gleich oder #hnlich strukturierte Stellen gelangen und dort immer
wieder die gleiche Zielkonsequenz anstreben. Erst dadurch ist eine
ausreichende Ubung und eine Standardisierung des jeweils zu ent-

werfenden Handlungsprogrammes moglich.

Als zweite Bedingung muB gelten, da8 der Handelnde einen Hand-
lungsweg findet, der so gut wie immer erfolgreich ist. Dies braucht

natiirlich nicht sofort der Fall zu sein: Der Handelnde kann erst

verschiedene Handlungswege zu einer Zielkonsequenz erprobt haben,
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bis er einen Ha ungsweg gefunden hat, der eine hohe Wegwahr-
scheinlichkeit hat. Er entwickelt dann ein Handlungsprogramm so
lange weiter, bis auf seiner Grundlage ein fast immer erfolgreicher
Handlungsweg realisiert werden kann. Dieses entwickelte Hand-
lungsprogramm braucht er dann nicht mehr abzudndern (es sei
denn, relevante Umweltbedingungen dndern sich), er kann es immer
wieder verwenden. Dann braucht er es aber auch nicht mehr auf
der Ebene der Handlungsplanung zu entwerfen: Es steht ihm ‘als
stereotypes Handlungsprogramm zur Verfliigung, daB nur noch
aufgerufen zu werden braucht, wenn es benédtigt wird. Entfidllt auf
diese Weise die Notwendigkeit eines Entwurfes dieses Handlungs-
weges (benotigt der Handelnde die Ebene der Handlungsplanung
also nicht), kann der Handlungsweg auf der Ebene der Handlungs-
ausfithrung reguliert werden, d. h. als eine einzige Handlung. Nur
in den seltenen Fidllen, in denen diese Handlung nicht erfolgreich
ist, wird die Regulation auf die Ebene der Handlungsplanung zu-
riickgegeben.

Es wird sowohl in dér Theorie der Handlungsregulation wie auch im
Bereich der Psychologie sensumotorischer Fertigkeiten immer wieder
hervorgehoben, daB sensumotorisch regulierte Aktivititseinheiten
nicht-bewuBt verlaufen, obwohl sie vorher bewufit eingeiibt wurden.
Da jeder Mensch solche Erfahrungen schon gemacht hat, ist dies
dem Alltagsverstindnis unmittelbar deutlich, eine ausreichende
theoretische Begriindung dafiir wurde bisher jedoch mnoch nicht
gegeben. Wir wollen dies im folgenden versuchen.

3.2.2. "Zielauswertung" und "Wegauswertung" als zwei Aspekte der
informativen Riickkopplung

In Ausfiihrungen im Zusammenhang mit den Ebenen der Handlungsregula-
tion war von "Riickmeldungen" die Rede. Damit wurden Meldungen von
einer unteren Ebene an die jeweils obere bezeichnet. Hier wird nun
die Bezeichnung "Riickkopplung" verwendet. Damit soll nicht eine
Informationsiibergabe zwischen den Ebenen der Handlungsregulation
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gemeint sein, sondern ein anderer Gesichtspunkt: Die .ckkopplung
von Handlungsergebnissen an die innere Reprisentation, auf deren
Grundlage die unmittelbar vorausgegangenen Aktivititen entworfen
wurden.

In den bisherigen psychologischen Untersuchungen der informativen
Riickkopplung wurde hauptsichlich ein Aspekt beachtet: DaB die
Information iiber den Erfolg oder MiBerfolg von Aktivititen dazu
dient, den Handelnden wissen zu lassen, von wo aus er nun seine
weiteren Aktivitiiten planen muB8. Bei Volpert (1974) wird nur dieser
Aspekt diskutiert, auch in anderen Erdrterungen der psychologi-
schen Fachliteratur i{iber informative Riickkopplung wird ganz iiber-
wiegend nur dieser Aspekt gesehen (anders z. B. bei Annett &
Kay, 1957, die zwischen "Knowledge of results" und "Knowledge of

performance"” unterscheiden).

Ein zweiter Aspekt der informativen Riickkopplung ist darin zu
sehen, daB die Information iiber die Erreichung eines Zustandes
auch iiber die Geeignetheit des vorher beschrittenen Weges, der zu

diesem oder einem anderen Zustand fithren sollte, Aufschlu3 gibt.
In den Begriffen unserer Konzeption ausgedriickt: Riickgekoppelt
wird das Erreichen einer - angezielten oder einer anderen - Folge-
konsequehz. Diese Information ist einerseits notwendig, um 2u
wissen, von wo aus das weitere Handeln nun zu planen ist. Ande-
rerseits erlaubt diese Information Riickschliisse iiber die Geeignet-
heit der ausgefiihrten Handlung(en). Erst unter diesem Aspekt
erhilt der Handelnde Informationen iiber das Handlungsfeld - ge-
nauer, iiber die im Handlungsfeld giiltigen Wirkwahrscheinlichkeiten.
Erst unter diesem Aspekt kann der Handelnde seine Erfahrungen
zum Aufbau und zur Verdnderung seiner inneren Reprisentation des

Handlungsfeldes verwenden.

Wir wollen den ersten Aspekt kurz als 'Zielauswertung' und den
zweiten als 'Wegauswertung' bezeichnen. Wohlgemerkt, dies sind
nicht etwa 2wei Arten von Riickkopplung, die Information der
Riickkopplung besteht allein in der Information iiber die Erreichung

72




einer Konsequenz. :se Information kann jedoch in zwei Richtungen
ausgewertet werden. Erstens kann der Handelnde durch diese In-
formation feststellen, bei welcher Konsequenz des Handlungsfeldes
er angelangt ist. Es ist wohl banal, daB diese Feststellung notwen-
dig ist, um das weitere Handeln im Handlungsfeld zu kalkulieren.
Zweitens kann der Handelnde durch diese Information iiberpriifen,
ob seine Schidtzung der Wirkwahrscheinlichkeiten der Handlung, mit
der diese Konsequenz erreicht wurde, realistisch ist und kann diese
Schitzungen ggf. korrigieren. Dieser zweite Aspekt der informati-
ven Riickkopplung, also die Wegauswertung, ist im Hinblick auf
Verdnderungen der inneren Repriisentation des Handlungsfeldes
bedeutsam.

Infolge der Wegauswertung korrigiert der Handelnde seine Ein-
schidtzung der Struktur des Handlungsfeldes. Beziehen wir dies auf
die Wirkwahrscheinlichkeit einer einzelnen Handlung: Der Handelnde
benutzt die Erfahrung, daB er die eine oder andere Folgekonse-
quenz mit einer Handlung erreicht hat, 2zur Korrektur seiner
Schitzung der Wirkwahrscheinlichkeit dieser Handlung.

Es wurde schon darauf hingewiesen, daB8 der Handelnde in den
allermeisten Fillen vor allem eine der Wirkwahrscheinlichkeiten
beachten wird, nidmlich diejenige, durch die eine einzelne Handlung
Bestandteil seines geplanten Handlungsweges - also seines Hand-
lungsprogrammes ist. Mit einer einzelnen Handlung zielt der Han-
delnde daher vor allem auf eine bestimmte Folgekonsequenz, die
"angezielte Folgekonsequenz". Als Ergebnis der Handlung 148t sich
dann das Erreichen der angezielten Folgekonsequenz als "Erfolg”
und das Nicht-Erreichen als "MiBerfolg" bezeichnen.

Im Anhang III wird fiir vier Fille untersucht, in welcher Weise Er-
folge oder MiBerfolge zu Verinderungen der Schidtzungen von Wirk-
wahrscheinlichkeiten einer Handlung fithren, hier soll nur das
Ergebnis dieser Uberlegungen zusammengefaBt werden.
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Unmittelbar plausibel ist wohl, daB im Falle von Berfolgen" -
wenn also die ausgefithrte Handluhg nicht zur angezielten Folge-
konsequenz gefithrt hat - Korrekturen der Schidtzungen der Wirk-
wahrscheinlichkeiten notwendig sein werden: Der Handelnde wird
meist vermuten, die HShe der betreffenden Wirkwahrscheinlichkeit
iiberschidtzt zu haben und wird dies durch entsprechende Korrek-
turen in seiner inneren Reprédsentation des Handlungsfeldes be-
riicksichtigen. Aber auch Erfolge machen Korrekturen erforderlich:
Ein Erfolg mu8 zu einer hdheren Einschidtzung der betreffenden
Wirkwahrscheinlichkeit fiihren - wobei allerdings frithere Erfahrun-
gen beriicksichtigt werden miissen. (Eine Erhodhung ist allerdings
nur mdglich, wenn die Schitzung der Wirkwahrscheinlichkeit vor
der letzten Erfahrung kleiner als 1 war).

Es gibt einen einzigen Fall, in dem die bisherige Struktur der

inneren Reprisentation keiner Korrekturen bedarf: Wenn die Schit-
zung einer Wirkwahrscheinlichkeit vor der letzten Erfahrung 1 be-
trug und die letzte Erfahrung ein "Erfolg" war, ist diese Schitzung
vollkommen bestiitigt. (Dies ist der "Fall C" im Anhang III.).

Zusammenfassend: Die informative Riickkopplung ist neben dem
Aspekt der Zielauswertung (was wurde erreicht, von wo aus ist nun

weiterzuplanen?) auch unter dem Aspekt der Wegauswertung (was
wurde erreicht, wie wurde dabei verfahren?) bedeutsam. Die Weg-

auswertung kann zu Korrekturen der inneren Reprisentation eines
Handlungsfeldes fithren. Die Wegauswertung macht jedoch Kkeine
Korrekturen erforderlich, wenn die Schitzungen von Wirkwahr-
scheinlichkeiten vor der Wegauswertung vom Betrage 1. waren und
der Erfolg einer Handlung dies nun bestitigt hat.

Die Begriffe "Zielauswertung" und "Wegauswertung" werden im fol-

genden Abschnitt dazu herangezogen, die Moglichkeit des nicht-be-
wuBten Verlaufs einer Handlung zu begriinden.
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3.2.3. Nicht-bewt verlaufende Handlungsausfiihrungen

Wenn nun von nicht-bewuBt verlaufenden Handlungen die Rede ist,
ist nicht etwa "uubewuBtes Handeln" gemeint, mit dem z.B. "unbe-
wuBte" Ziele verfolgt werden. Vielmehr geht es hier um Bestandteile
des bewuBten, zielgerichteten Handelns, die zu ihrer Ausfiihrung
zwar keiner bewuBSten Zuwendung bediirfen, aber dennoch im Kon-
text bewuBter Zielerreichung stehen.

Ausgehend von der Theorie der Handlungsregulation ist zentraler
Bestandteil des menschlichen BewuBtseins die innere Reprisentation
von Handlungsfeldern bzw. bei Hacker das "Operative Abbild-Sy-
stem". Darin sind die regelhaften Verkniipfungen eigener Hand-
lungen und #uBerer Gegebenheiten abgebildet bzw. reprisentiert.
Um theoretisch zu zeigen, was nicht-bewuBte Handlungsausfiihrun-
gen Kkennzeichnet, miiBte daher verdeutlicht werden, daB fiir solche
Handlungsausfithrungen die innere Reprisentation nicht bendtigt
wird und daB solche Handlungsausfiihrungen keinen verindernden
EinfluB auf die innere Reprisentation haben.

Die innere Reprisentation eines Handlungsfeldes dient dazu, Hand-
lungen bzw. Handlungswege antizipatorisch zu erproben, um dabei
die fiir die Zielerreichung geeigneten Handlungsprogramme zu be-
stimmen. Das antizipatorische Erproben geschieht fortlaufend wih-
rend des Handelns, wobei das Ergebnis des unmittelbar erfolgten
Handelns stets beachtet werden muB, weil dieses Ergebnis aktueller
Ausgangspunkt fiir die weitere Regulation des Handelns ist. Dies
betrifft den Aspekt der "Zielauswertung".

Die innere Reprisentation wird wihrend des Handelns aufgebaut.
Fortlaufend werden Erfahrungen ausgewertet und durch fortlaufende
Korrekturen wird die innere Reprisentation verbessert oder verin-
derten Verhdltnissen angepaBt. Dies betrifft den Aspekt der "Weg-~
auswertung".
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Betrachten wir nun den Fall eines immer wieder b tigten Hand-
lungsweges mit der Wegwahrscheinlichkeit von 1 . Wir nehmen an,
daB der Handelnde diesen Handlungsweg durch friihere Erfahrungen
gefunden hat oder daB er durch die Ausbildung von Bewegungspri-
zision die Wahrscheinlichkeiten der einzelnen Handlungen dieses
Handlungsweges solange verbessert hat, bis alle Wirkwahrschein-~
lichkeiten 1 geworden sind. Er verfiigt dann iiber ein immer wieder
einsetzbares Handlungsprogramm, das gemiB der Argumentation des
Abschnittes 3.2.1. zu einem Bewegungsprogramm - also einer Hand-
lung - supériert werden kann.

Aus Griinden der theoretischen Argumentation wollen wir jedoch ein
solches Bewegungsprogramm - gewisserma8en noch vor einer Su-
perierung - zunichst als Handlungsprogramm auffassen und unter-
suchen, welche Zielauswertungen und welche Wegauswertungen wih-
rend seiner Ausfiihrung - also wihrend des Handlungsweges - er-
folgen.

Vor dem Erreichen des Beginns dieses Handlungsweges hat der
Handelnde bestimmte Handlungen ausgefiihrt. Aufgrund einer Ziel-
auswertung stellt er fest, daB er nun an einer Stelle im Handlungs-
feld angelangt ist, an der dieser Handlungsweg zu der gewiinschten
Zielkonsequenz fiihrt. Ebenso iiberpriift er durch die Wegauswer-

tung, wie er zu dieser Stelle gelangt ist.

Er fithrt nun die erste Handlung dieses besonderen Handlungsweges
aus. Im voraus weiB er, da8 er die nichste angezielte Folgekonse-
quenz mit dieser Handlung vdllig sicher erreicht. Das Ergebnis die-
ser Handlung ist ihm daher im voraus bekannt, wenn er also diese
nichste angezielte Folgekonsequenz erreicht, bendtigt er keine Weg-
auswertung: Wiirde er eine Wegauswertung durchfithren, wire damit
keine Korrektur seiner inneren Reprisentation erforderlich (Fall C,
vgl. Anhang III). Die Wegauswertung kann daher entfallen.

Das gleiche gilt fiir die Zielauswertung. Es war dem Handelnden
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(siche oben) im v¢ 1s bekannt, welche Folgekonsequenzen er mit
der Handlung erreichen wiirde. Er braucht von dieser Folgekonse-
quenz aus auch Kkeine antizipatorischen Erprobungen von Hand-
lungswegen durchzufiihren: Ihm war ebenfalls vorab klar, welche
Handlung er als zweite, dritte, vierte usw. auf dem Wege bis zur
Zielkonsequenz ausfiihrt. Fiir jede einzelne dieser Handlungen

gilt, daB sowohl die Wegauswertung wie auch die Zielauswertung

einschlieBlich der weiteren Antizipation bis zur Zielkonsequenz ent-

fallen kann.

Das bedeutet, der Handelnde bendtigt innerhalb dieses Handlungs-
weges die interne Reprisentation iiberhaupt nicht. Erst wenn die
Zielkonsequenz erreicht wurde, mufl er in seiner inneren Repridsen-
tation die Fortsetzung seines Handelns planen. Aber selbst an die-
sem Ende des Handlungsweges benitigt er weder eine Wegauswer-
tung, noch eine Zielauswertung. Denn er hat ja vorab gewufBt, wel-
che Zielkonsequenz er mit volliger Sicherheit erreichen wird und wie
er diese erreicht.

Der Handelnde kann sich also bereits am Beginn dieses besonderen
Handlungsweges darauf einstellen, keine Wegauswertung und keine
Zielauswertung zu bendétigen. Zu einer Zielauswertung kommt es da-
her nur in dem Falle, daB8 ausnahmsweise der Handlungsweg abge-
brochen werden muBte - sei es wegen Ausfithrungsfehlern oder we-
gen einer nur selten zu erwartenden Umweltvariation. Eine Wegaus-
wertung kann aber iiberhaupt nicht vorgenommen werden, da der
Handelnde von Anfang an keine informative Riickkopplung innerhalb
des vorangegangenen Handlungsablaufs vorgesehen hatte.

Dies ist ein Phidnomen, das wohl jeder aus eigener Erfahrung kennt:
Wenn jemandem z.B. beim Essen die Gabel aus der Hand fdllt, wird er
kaum nachvollziehen konnen, wie dies eigentlich passiert ist; er
hatte die Handhabung der Gabel so weit automatisiert, daB "MiBer-
folge" nicht zu erwarten waren, daher kann er nun nachtridglich auch
nicht mehr feststellen, wie es zu diesem MiBerfolg kam.

Wenn ein Handelnder fiir die Ausfiihrung solcher besonderen Hand-
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Jungswege seine innere Reprisentation nicht bendtigi <ann er wih-
rend dieser Ausfiihrung -~ noch bevor er die Zielkonsequenz er-
reicht hat - das weitere Vorgehen planen. Seine bewuBte Zuwen-
dung ist dann nicht auf die Ausfiihrung des beschriebenen Hand-
lungsweges gerichtet, sondern auf sein danach folgendes Handeln.

Wir hatten den so beschriebenen Handlungsweg nur aus argumenta-
tiven Griinden als "Handlungsweg" bezeichnet. In unserer Begriffs-
logik ist er - durch die Superierung - jedoch nicht als Handlungs-
weg, sondern als eine Handlung zu bezeichnen, ebenso ist der Ent-
wurf dieses "Handlungsweges" kein Handlungsprogramm, sondern
ein Bewegungsprogramm.

Es ist damit deutlich geworden, in welchem Sinne man von einer
nicht-bewuBten Handlungsausfithrung sprechen kann: Wenn die ge-
samte Ausfiihrung und auch das Ende einer Handlung weder Ziel-
noch Wegauswertung erfordern, kann die Handlung nicht-bewufit
ausgefilhrt werden. Bedingung dabei ist, daB die Erfolgswahr-
scheinlichkeit einer solchen Handlung 'nahezu 1 ist.

3.3. Handlungsfertigkeit und das Konzept der Kontrolle und
Kontrollkompetenz

Zunichst wird gezeigt, daB erhdhte Handlungsfertigkeit mit erhdhter
(objektiver) Kontrolle einhergeht (Abschnitt 3.3.1.). Bereits im
vorigen Kapitel wurde bei der Einfilhrung des Begriffes "Kontroll-
kompetenz" betont, daB die Begriffe Kontrollkompetenz und Hand-
lungsfertigkeit unterschiedliche Bedeutung haben. Das Verhdltnis
dieser beiden Begriffe wird hier erldutert (Abschmitt 3.3.2.).

3.3.1. Handlungsfertigkeit und Kontrolle
Ein Handeinder kann seine Handlungsfertigkeit durch die Ausbil-

dung von groBerer Priizision - des die Handlung realisierenden Be-
wegungsverlaufs - verbessern (vgl. Abschnitt 3.1.2.). Hierbei ist
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gleichzeitig zu bew...aten, daB variierende Umweltgegebenheiten be-
reits innerhalb des Bewegungsverlaufs mit beriicksichtigt werden
konnen (vgl. Abschnitt 3.1.3.). Weiterhin kann die Verbesserung
der Handlungsgeschicklichkeit auch durch die Schaffung geeigneter
materieller Grundlagen - z.B. Werkzeuge - gefordert werden (vgl.
Abschnitt 3.1.1.).

Im Modell des Handlungsfeldes resultiert dies in der Erhohung einer
der Wirkwahrscheinlichkeiten der betreffenden Handlung und in der
Verringerung der anderen Wirkwahrscheinlichkeiten. Die Handlung
wird damit "effizienter" in bezug auf die Erreichung einer bestimm-
ten Folgekonsequenz. Da nicht davon auszugehen ist, daB8 ein
Handelnder beliebige Wirkwahrscheinlichkeiten beliebiger Handlungen
durch die Ausbildung von Handlungsfertigkeiten erhéht, sondern
die Wirkwahrscheinlichkeiten von Handlungen, die Bestandteil von
zu bestimmten Zielkonsequenzen filihrenden Handlungswegen sind,
wird gleichzeitig mit der Ausbildung von Handlungsgeschicklichkeit

die Kontrolle in bezug auf ein Ziel verbessert.

Der andere Aspekt des Erwerbs von Handlungsgeschicklichkeit be-
steht in der Superierung von Handlungsprogrammen oder Teilen von
Handlungsprogrammen zu einem Bewegungsprogramm. Es konnen -
wie im Abschnitt 3.2.1. gezeigt wurde - nur solche Handlungspro-
gramme superiert werden, die eine sehr hohe Erfolgswahrscheinlich-
keit haben - also Handlungswegen mit sehr hohen Wegwahrschein-
lichkeiten entsprechen. Mit der Superierung von Handlungspro-
grammen #ndert sich damit die Struktur des Handlungsfeldes:
Handlungswege oder Teile von Handlungswegen werden durch ein-
zelne Handlungen - mit einer hohen Wirkwahrscheinlichkeit - er-
setzt. Da wiederum davon auszugehen ist, daB8 der Handelnde zu
einer Zielkonsequenz fithrende Handlungsprogramme superiert,
wird mit der Superierung auch die Kontrolle in bezug auf ein Ziel
erhoht.

Es ist damit deutlicher als im Kapitel 2, daB die Bezeichnung des
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Handlungsfeld-Modells und der Kontrolle als "obju~tiv" nicht im
Sinne iiberindividueller Giiltigkeit verstanden werden kann: Hand-
lungsfelder mit gleichen materiellen Grundlagen konnen fiir ver-
schiedene Handelne verschieden strukturiert sein, denn verschie-
dene Handelnde konnen fiir einzelne Handlungen verschiedene Hand-

lungsfertigkeiten ausgebildet haben, und sie kdnnen auch verschie-

dene Teile moglicher Handlungswege zu Handlungen superiert haben.

Damit ist auch ihre Kontrolle in bezug auf materiell gleiche Zielkon-
sequenzen verschieden. Generell ist dabei anzunehmen, daB die
Kontrolle héher ist, je mehr Handlungsgeschicklichkeit in vergan-
genen Erfahrungen erworben wurde und je mehr Superierungen
stattgefunden haben. Im Modell des Handlungsfeldes und im Begriff

der Kontrolle ist also gleichzeitig ein Aspekt des Entwicklungsstan-

des eines Handelnden enthalten.

3.3.2. Handlungsfertigkeit und Kontrollkompetenz

Der Begriff Handlungsfertigkeit betrifft die Geschicklichkeit bei der
Ausfiihrung von Handlungen. Das AusmaB der Handlungsfertigkeit

schligt sich in héheren oder niedrigeren Wirkwahrscheinlichkeiten
der einzelnen Handlungen nieder. Der Begriff Kontrollkompetenz
betrifft dagegen die Kenntnisse des Handelnden iiber diese Wirk-
wahrscheinlichkeiten und die Kenntnisse der Struktur des Hand-

lungsfeldes, wobei es vor allem darauf ankommt, die Wirksamkeit
solcher Handlungen gut zu kennen, die Bestandteile von 2zu Ziel-
konsequenzen filhrenden Handlungswegen mit hoher Wegwahrschein-
lichkeit sind. Die Begriffe "Handlungsfertigkeit - Kontrollkompe-
tenz" entsprechen den Begriffen "Fertigkeit - Konnen" bei Boiko
(1956, zit.n. Volpert 1976, S. 41).

Zum Beispiel ist es bei der Suche eines Autofahrers nach einem
Parkplatz in der City sicherlich niitzlich, die Parkmdglichkeiten in
der City zu kennen. Wenn der Autofahrer aber noch sehr ungeschickt
im Umgang mit seinem Wagen ist, wird das Abstellen des Wagens auf
einem Parkplatz fiir ihn "objektiv" schwieriger: So sind z.B. sehr
enge Parkliicken fiir den ungeschickten Autofahrer keine moglichen
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Parkplitze, da e. den Vorgang des Einparkens nicht geniigend ge-
schickt beherrscht. Es kann ihm auch passieren, daB ein etwas um-
stindlicher zu erreichender Parkplatz - er muB z.B. erst wenden -
durch einen geschickteren Parkplatz-Sucher '"weggenommen" wird. Auch
bei gleich guten Kenntnissen iiber Parkmdglichkeiten findet er weni-
ger leicht einen Parkplatz als der Geschickte.

DaB die beiden Begriffe als verschiedene Seiten von "Erfahrenheit"
unterschieden werden, bedeutet natiirlich nicht, daB die Ausbildung
bzw. der Grad der Ausgebildetheit von Kontrollkompetenz und

Handlungsfertigkeit voreinander unabhingig wiren:

Fir welche Handlungen ein Handelnder Handlungsfertigkeit ent-
wickelt, hidngt davon ab, welche Handlungen Bestandteile eines
Handlungsprogrammes sind, und Handlungsprogramme sind auf der
Grundlage der Kontrollkompetenz entwickelt worden. Besonders
hervorzuheben ist die Abhiingigkeit der durch Superierung er-
worbenen Handlungsfertigkeit von der Kontrollkompetenz: Erst eine
ausreichend hohe Kontrollkompetenz macht es mdglich, auch Hand-
lungsprogramme mit hohen Wegwahrscheinlichkeiten zu entwerfen
und dies ist Voraussetzung dafiir, da8 ein Handlungsprogramm zu

einem Bewegungsprogramm superiert wird.

Der Erwerb von Handlungsfertigkeit bei der Durchfiihrung einer
einzelnen Handlung erfordert Ubung, d.h. eine gewisse Anzahl
fritherer Erfahrungen. Dies muB auch zur Folge haben, daB die
Wirkwahrscheinlichkeiten besonders geschickt ausgefithrter Hand-
lungen auch besonders gut eingeschiitzt werden konnen, was wie-
derum erhohte Kontrollkompetenz zur Folge hat.

3.4. Abgrenzung des Begriffes "Handlung" zu iiber- und
untergeordneten Aktivititseinheiten
Eine Abgrenzung des Begriffes "Handlung" nach oben hin betrifft

vor allem die Frage, welche Aktivititseinheiten noch der Ebene der
Handlungsausfiihrung zuzurechnen sind. Denn auf der Ebene der
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Handlungsplanung sind die 2u regulierenden Aktivitit. _aheiten be-
reits Handlungsprogramme - d.h. Entwiirfe der Abfolge mehrerer
Handlungen, also Entwiirfe von Handlungswegen.

Im Abschnitt 3.2.1. wurde erliutert, da8 Handlungsprogramme 2zu
Bewegungsprogrammen - und damit 2zu einzelnen Handlungen -
superiert werden kénnen. Die Abgrenzung einer duBerlich beobacht-
baren Aktivititseinheit als "Handlung" kann daher nicht iiberindivi-
duell bestimmt werden. In Abhédngigkeit der durch Superierung
erlangten Handlungsgeschicklichkeit kann die Ausfithrung der
juBerlich gleichen Aktivitdtseinheit fiir einen Handelnden als eine
Handlung, fiir fiir einen anderen Handelnden als ein Handlungsweg

anzusehen sein.

Ein Ausnahmefall ist hier, daB fiir beide Handelnden die gleiche
Handlungsgeschicklichkeit angenommen werden kann, was z.B. bei - in
einer bestimmten Arbeitstitigkeit - gleich gut geiibten Personen
zutreffen kann, vgl. dazu Kapitel 10.

Die Abgrenzung einer als "Handlung" zu bezeichnenden Aktivitits-
einheit gegeniiber iibergeordneten Aktivititseinheiten wollen wir wie
folgt bestimmen: Die Aktivitidtseinheit "Handlung" ist dadurch von
iibergeordneten Einheiten unterschieden, daB der Handelnde in ihrem

Entwurf keine Zwischenergebnisse vorgesehen hat, bei denen - wih-

rend der Ausfilhrung der Aktivititseinheit - eine Uberpriifung des

Entwurfes fiir das weitere Vorgehen erfolgen soll.

Eine Aktivititseinheit ist also keine einzelne Handlung, wenn der
Handelnde vorab eingeplant hat, daB Abinderungen des Entwurfes
der Aktivitidtseinheit mdglich sind. Keine einzelne Handlung liegt
vor, wenn zunichst ein Teil der Aktivitdtseinheit ausgefiihrt und
dann iiberpriift wird, ob der urspriingliche Entwurf weiterverfolgt

oder abgeidindert werden soll.

Hingegen ist es fiir die Entwiirfe von Handlungswegen (also Handlungs-
programmen) auf der Ebene der Handlungsplanung kennzeichnend, daB
fortlaufend das Ergebnis der einzelnen Handlung iiberpriift wird (vgl.
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Abschnitt 2.4.) und st nach der jeweiligen Uberpriifung die nichste
Handlung ausgefiithrt wird.

Fiir eine als "Handlung" zu bezeichnende Aktivitiitseinheit gilt also,
daB der- Handelnde sie erst zu Ende ausfiihrt, bevor er eine evtl.
Anderung seines Aktivititsflusses in Betracht zieht, es sei denn, er
muf3 die Handlung wegen externer Gegebenheiten abbrechen - dann
ist die Handlung vorzeitig beendet, die nichste Aktivititseinheit ist
jedoch eine neue Handlung.

In Abschnitt 3.2.2. waren als Aspekte der informativen Riickkopp-
lung die "Zielauswertung" und die "Wegauswertung" unterschieden
worden. Es ldB8t sich nun festlegen: Eine einzelne Handlung ist eine
Aktivitdtseinheit, fiir die erst an ihrem Ende eine Zielauswertung
vorgesehen ist. Eine einzelne Handlung verliuft dariiber hinaus
nicht-bewuBt, wenn fiir sie keine Wegauswertung vorgesehen ist
(vgl. Abschnitt 3.2.3.).

Damit ist der Begriff "Handlung" jedoch erst nach oben abgegrenzt,
also auch die Ebene der Handlungsausfiihrung gegen die dariiber-
liegende Ebene der Handlungsplanung.

Die untergeordneten Einheiten einer Handlung wurden als "Be-
wegungen" bezeichnet (vgl. Abschnitt 3.1.2.). Die Abgrenzung
einer einzelnen Handlung gegeniiber Bewegungen kann nun dadurch
beschrieben werden, daB der Anfang und das Ende einer Handlung
definiert wird. Unterscheidbare Aktivititseinheiten innerhalb des so
definierten Bereiches sind dann als "Bewegungen" zu bezeichnen.

Eine "Handlung" ist ein Ausschnitt aus dem AktivititsfluB eines
Handelnden. Der Beginn einer Handlung ist dadurch gekennzeich-
net, daB an dieser Stelle der Aktivititsflu8 auch in eine andere
Richtung hitte fortgesetzt werden konnen. Fiir das Ende einer
Handlung gilt entsprechend: Es ist die nidchste Stelle im Aktivitits-
fluB, an der wiederum die Moglichkeit vorgesehen ist, den Aktivi-
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titsfluB in eine andere Richtung zu lenken (widhr:  der Handlung
gibt es lediglich die Moglichkeit, den vorgesehenen AktivititsfluB
abzubrechen). Nach beliebigen Kriterien zu unterscheidende Akti-
vitdtseinheiten innerhalb eines solchen Teils des Aktivititsflusses

konnen als "Bewegungen" bezeichnet werden.

Wir verzichten also darauf, zu untersuchen, wie auch noch die Be-
wegungen theoretisch voneinander abgegrenzt werden konnen. Hierzu
miiBten erst wieder Untereinheiten von Bewegungen unterschieden wer-
den. Solche Differenzierungen kénnen beliebig weit forgesetzt wer-
den, bis hin zu der Bewegung einzelner Elektronen oder sonstigen von
der Physik unterschiedenen Teilchen-Bewegungen. "Bewegungen" sind
also in unserem Konzept ein theoretisch zwar abgegrenztes, jedoch
theoretisch nicht definiertes Konstrukt.

3.5. Zusammenfassung: Aktivititen auf der Ebene der Handlungs-
ausfithrung

Von der Ebene der Handlungsplanung werden an die Ebene der
Handlungsausfﬁhrungen' als Ziel und Aktionsprogramm die nichste
anzuzielende Folgekonsequenz und die dazu auszufiihrende Handlung
iibergeben. Nach der Handlungsausfithrung wird das Ergebnis der
ausgefiihrten Handlung an die Ebene der Handlungsplanung zuriick-
gemeldet. Das Ergebnis kann die erfolgreiche Erreichung der ange-
zielten Folgekonsequenz sein oder das Erreichen einer anderen
Folgekonsequenz. Gleichzeitig mit dieser Riickmeldung wird dann
nach der ndchsten anzuzielenden Folgekonsequenz angefragt.

Das Aktionsprogramm auf der Ebene der Handlungsausfiihrung ist
ein Bewegungsprogramm, d.h. der Entwurf einer Bewegungsabfolge.
Die Erfolgswahrscheinlichkeit der Bewegungsabfolge entspricht der
Wirkwahrscheinlichkeit einer einzelnen Handlung und ist abhingig
von der Handlungsfertigkeit, die der Handelnde im Verlauf friiherer
Erfahrungen entwickelt hat.

Die Handlungsfertigkeit ist beeinfluBt durch die Verfiigbarkeit von
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geeigneten mate: len Grundlagen, durch die Prizision des Be-
wegungsverlaufs und durch das AusmaB der Flexibilitit gegeniiber
hidufiger auftretenden Umweltvariationen. Hohere Handlungsfertigkeit
fiihrt im allgemeinen auch zu hdherer Kontrolle in einem Handlungs-
feld.

Es besteht die Moglichkeit, daB einzelne Handlungen nicht-bewuft
ausgefiihrt werden. Dies gilt jedoch nur fiir Handlungen mit groBer
Erfolgswahrscheinlichkeit, insbesondere aber fiir Handlungen, deren
Bewegungsprogramm aus einem friiher auf der Ebene der Handlungs-
planung entworfenen und dann automatisierten Handlungsprogramm
entstanden ist.

Fiir die Handlungsausfiihrung ist gegeniiber der Handlungsplanung
kennzeichnend, da8 wihrend der Ausfiihrung von Bewegungspro-
grammen Kkeine Uberpriifung des Bewegungsprogrammes vorgesehen
ist. Die Handlungsausfiihrung erfolgt also aus einem Guf3, bei
fehlerhaften Ausfiihrungen oder nicht innerhalb der Handlungsaus-
fihrung zu beriicksichtigenden Umweltvariationen wird die Hand-
lungsausfithrung abgebrochen und das Ergebnis der Ebene der
Handlungsplanung zuriickgemeldet - wo dann entschieden wird, wie
weiter zu verfahren ist.
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4. DIE REGULAT. SEBENE DER ZIELPLANUNG
- KRITERIEN FUR DIE WAHL VON HANDLUNGSZIELEN

Nachdem im vorangegangenen Kapitel die unter der zuerst einge-
fiihrten Ebene die Handlungsplanung liegende Ebene der Handlungs-
ausfilhrung behandelt wurde, wenden wir uns nun dem Bereich zu,
der im Modell der hierarchisch-sequentiellen Handlungsregulation
iber der Ebene der Handlungsplanung liegt. Wir gehen dabei von
unten nach oben vor. In diesem Kapitel wird die unmittelbar iiber
der Ebene der Handlungsplanung liegende Ebene dargestellt.

Es wurde vorausgesetzt, daB von dieser Ebene der Zielplanung

Handlungsziele an die Ebene der Handlungsplanung iibergeben
werden, also Zielkonsequenzen, zu denen durch die Handlungspla-
nung moglichst erfolgversprechende Handlungswege entworfen
werden sollen. Bezogen auf das Modell des Handlungsfeldes geht es
nun darum, Kriterien zu finden, nach denen bestimmte Konsequen-
zen des Handlungsfeldes als Zielkonsequenzen geeignet sind. Es
miissen dabei zeitlich lingere Handlungsfelder betrachtet werden, in
denen dann iiber lingere Strecken hinweg eine Abfolge von Zielkon-
sequenzen liegt. Die Handlungswege zwischen diesen Zielkonsequen-
zen werden dann auf der Ebene der Handlungsplanung entworfen,
die langfristige Abfolge der Zielkonsequenzen auf der Ebene der

Zielplanung.

Bei der theoretischen Untersuchung der Frage, was solche - weiter
voneinander entfernt liegende - Zielkonsequenzen kennzeichnet, wer-
den wir zunichst zeigen, welche Arten von Konsequenzen iiberhaupt
lingerfristige Planungen von Handlungswegen begiinstigen konnen
(Abschnitt 4.1.). Diese Unterscheidung bestimmter Arten von Konse-
quenzen kann dann herangezogen werden, um Kriterien fiir eine Wahl
von geeigneten Handlungszielen zu beschreiben (Abschmitt 4.2.). DaB

87



die Kenntnis dieser Arten von Konsequenzen auch f die Kontroll-
kompetenz eines Handelnden eine besondere Rolle spielen, wird im
Abschnitt 4.3. erlédutert. Wie bereits in den vorangegangenen beiden
Kapiteln werden im letzten Abschnitt die Ergebnisse dieses Kapitels
- als Beschreibung der Aktivititen auf der Ebene der Zielplanung -
zusammengefaBt.

4.1. Charakterisierung von Konsequenzen, -die langfristigere
Handlungsplanungen erleichtern

Mit der Uberschrift dieses Abschnittes scheint ein Problem aufge-
worfen zu sein, das sich eher auf der Ebene der Handlungsplanung
als auf der Ebene der Zielplanung stellt. Erst im Abschnitt 4.2.
wird deutlich werden, daB dies anders 2zu sehen ist. Wonach jetzt
zunidchst gesucht wird, sind besondere Punkte (Konsequenzen) von
Handlungswegen bzw. besondere Punkte (Konsequenzen) im Hand-
lungsfeld, die gegeniiber anderen hervorzuheben sind, weil sich der
Handelnde in seiner Planung von Handlungswegen an ihnen beson-
ders gut orientieren kann.

4.1.1.- Negativ-kritische Konsequenzen

Im Abschnitt 2.2.1. war verdeutlicht worden, daB das Modell des
Handlungsfeldes erschopfend sein soll; also alle iiberhaupt moglichen
Handlungen und Konsequenzen enthalten soll. Es war bereits ange-
deutet worden, daB ein Handelnder in der Planung von Handlungs-
wegen nicht alle diese iiberhaupt moglichen Handlungen und Konse-

quenzen zu beachten braucht.

Eine besondere Art von Konsequenzen kann unter diesem Gesichts-
punkt als "negativ-Kritische" Konsequenz bezeichnet werden. Dies
sind Konsequenzen, deren Erreichung die spiétere Erreichung des
Handlungszieles ausschlieBen (oder wenigstens fiir eine bestimmte

Zeit ausschlieBen).
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Wenn z.B. Herr . m Beispiel der Abbildung 6 seinen Wunsch-Fisch
fangen will, wird er kaum auf die Idee kommen, seine gesamte Angel-
ausriistung ins Wasser zu werfen - obwohl das natiirlich eine mogliche
Handlung ist. Dies gilt generell fiir Handlungen, mit denen materiel-
le Grundlagen solcher Handlungen, die der Zielerreichung dienen kon-
nen, zerstért werden oder auch fiir Handlungen, die den Handelnden
selbst zerstdren oder verletzen. Ein anders Beispiel widre der Ver-
such, die Kéderfisch-Reuse nicht im Angelgeschift zu kaufen, sondern
die Schaufensterscheibe des Angelgeschiftes einzuschlagen und dort
eine Reuse zu "entnehmen'". Wenigstens zur Geschiftszeit hitte dies
zur Folge, daB Herr X verhaftet wird oder fliichten und sich ver-
stecken muB. Wenn wir voraussetzen, daB Herr X sich seine Reuse
nicht auf kriminellem Wege beschaffen will, so kénnen wir annehmen,
daB ihm der Gedanke, die Schaufensterscheibe einzuschlagen, gar
nicht in den Sinn kommt. Ganz sicher aber wird er in seiner Planung
des Handlungsweges zur Zielkonsequenz "Wunsch-Fisch gefangen' nicht
alle midglichen weiteren Folgen einer solchen moglichen Handlung
antizipatorisch - im Hinblick auf diese Zielkonsequenz - erproben.

Dieser Gedanke wird im folgenden auf das Modell des Handlungsfel-
des iibertragen.

Als negativ-kritische Konsequenz soll eine Konsequenz bezeichnet

werden, von der aus die Erreichung der vom Handelnden gewihlten
Zielkonsequenz nicht moglich ist. Eine solche Konsequenz muB vom
Handelnden auf jeden Fall vermieden werden. (Man konnte auch als
negativ-kriterische Konsequenzen bereits Konsequenzen bezeichnen,
die die Zielerreichung nicht ausschlieBen, aber unwahrscheinlich
machen, wobei sich die negativ-kritische Ausprigung eine Konse-
quenz durch die hochste - aber in diesem Fall natiirlich sehr ge-
ringe - Wahrscheinlichkeit angeben lieBe, mit der die Zielerreichung
noch moglich ist. Wir wollen die darzustellenden Uberlegungen hier
aber nicht unnotig komplizieren und daher nur die Zielkonsequenzen
als negativ-kritisch bezeichnen, die eine Erreichung der Zielkonse—_
quenz ausschlieBen). Die Abbildung 10 zeigt ein Handlungsfeld mit
einer negativ-kritischen Konsequenz im Zeitpunkt tl'

Gibt es negativ-kritische Konsequenzen in einem Handlungsfeld, ge-
fihrden diese zwar potentiell die Erreichung der Zielkonsequenz,
sie erleichtern andererseits aber auch die Kalkulation von Hand-
lungswegen. Denn erstens braucht der Handelnde die mit der nega-
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Abb. 10. Handlungsfeld mit einer negativ-kritischen Konsequenz
(K1t1), weitere Erlduterungen im Text.

tiv-kritischen Konsequenz gegebenen Handlungen nicht in seiner
Handlungsplanung 2zu beriicksichtigen, es geniigt ihm zu wissen, daB
er diese Konsequenz vermeiden muB. Zweitens miissen alle iiber eine
negativ-Kkritische Konsequenz zu spiiteren Zeitpunkten erreichbaren
Konsequenzen ebenfalls negativ-kritische Konsequenzen sein - also
Konsequenzen, die eine Zielerreichung ausschlieBen (sonst wiirde ja
iiber die erste als "negativ-Kkritische" bezeichnete Konsequenz eine
Zielerreichung méglich sein, die Bezeichnung "negativ-kritisch"
wire also falsch). Auch fiir die - durch die erste negativ-kritische
Konsequenz implizierten - folgenden negativ-kritischen Konsequen-
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zen gilt, daB der .andelnde sie vermeiden muB und daher in seiner
Handlungsplanung die mit diesen Konsequenzen gegebenen Handlun-
gen ebenfalls nicht zu beachten braucht.

In der Abbildung 10 sind die Pfeile aller Wirkwahrscheinlichkeiten
von Handlungen, die der Handelnde nicht zu kalkulieren braucht,
wenn er die Konsequenz Kltl als negativ-Kritische kennt, als diin-
nere Pfeile eingezeichnet. Fiir die Planung des Handlungsweges
braucht der Handelnde in der Abbildung 10 nur die dick einge-
zeichneten Handlungspfeile zu beachten.

4.1.2. Positiv-kritische Konsequenzen

Eine andere Art von Konsequenzen, deren Kenntnis dem Handelnden
die Kalkulation von bestimmten Teilen des Handlungsfeldes erspart,
sind solche Konsequenzen, die auf dem Handlungsweg zu einem
Handlungsziel durchgangen werden miissen, d.h. ohne deren Errei-
chung die spitere Erreichung des Handlungszieles ausgeschlossen
ist.

Wenn im Beispiel der Abbildung 6 der Wunsch-Fisch nur mit einem
Kdderfisch geangelt werden konnte, wire die Konsequenz "Koder-
fisch verfiigbar" eine solche positiv-kritische Konsequenz. Man
denke auch z.B. an bestimmte Teile von Priifungen oder an zu er-
bringende Leistungsnachweise vor Priifungen, die positiv-Kkritische
Konsequenzen in bezug auf das Ziel "Priifung bestanden" sind.

Im Modell des Handlungsfeldes sind solche Konsequenzen wie folgt
zu definieren: Eine positiv-kritische Konsequenz ist eine Konse-
quenz, die von einem Handelnden auf jeden Fall durchgangen wer-
den muB, um die Erreichung der Zielkonsequenz iiberhaupt zu
ermoglichen.

In Abbildung 11 ist ein Handlungsfeld mit einer positiv-Kritischen
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Konsequenz im Zeitpunkt tz dargestellt.

Abb. 11. Handlungsfeld mit einer positiv-kritischen Konsequenz
(K4t2), weitere Erlduterungen im Text.

Auch positiv-kritische Konsequenzen erleichtern die Kalkulation von
Handlungswegen. Denn erstens konnen alle anderen im gleichen
Zeitpunkt liegenden Konsequenzen in der Handlungsplanung unbe-
riicksichtigt bleiben, fiir den Handelnden geniigt es zu wissen,
daB er die positiv-kritische Konsequenz erreichen muB. Zweitens
impliziert eine positiv-kritische Konsequenz, daf alle anderen Kon-
sequenzen im gleichen Zeitpunkt negativ-kritische Konsequenzen
sind (man beachte: eine negativ-kritische Konsequenz impliziert
dagegen keine positiv-kritischen Konsequenzen).
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Diese negativ-kritic ..en Konsequenzen implizieren nun wieder - wie
im vorigen Abschnitt gezeigt -, daB alle iiber sie erreichbaren
zukiinftigen Konsequenzen ebenfalls negaitv-kritische Konsequenzen
sind, also die Erreichung der Zielkonsequenz ausschlieBen. Eine
positiv-kritische Konsequenz impliziert daher letztlich eine ganze
Reihe negativ-krititscher Konsequenzen, sowohl im gleichen wie
auch zu folgenden Zeitpunkten. Fiir diese gilt wiederum, daB sie in
der Handlungsplanung unberiicksichtigt bleiben kénnen (vgl. vor-
herigen Abschnitt).

In der Abbildung 11 sind die durch die positiv-kritische Konse-
quenz K4t2 implizierten negativ-kritischen Konsequenzen durch
Umkreisungen gekennzeichnet. Die Handlungspfeile, die der Han-
delnde nicht zu beachten braucht, wenn er den Charakter der
positiv-kritischen Konsequenz kennt, sind wiederum als diinne Pfeile
eingezeichnet. Es wird deutlich, daB auch hier ein beachtlicher Teil
des Handlungsfeldes in der Antizipation des Handeinden nicht zu
beriicksichtigt werden braucht.

4.1.3. Effizienz-Divergenz von Konsequenzen

Die Definition dieser Art von Konsequenzen ist etwas aufwendiger
und weniger leicht anschaulich zu machen als bei den kritischen
Konsequenzen. In diesem Abschnitt ist zunidchst allein die Definition
des Begriffes "Effizienz-Divergenz" zentral. Erst im darauf folgen-
den Abschnitt wird erldutert, wie die "hoch effizient-divergenten

Konsequenzen" die Handlungsplanung erleichtern.

Der Begriff "Effizienz-Divergenz" ist eine wichtige Grundlage von
Teilen der in dieser Arbeit weiter folgenden Ausfithrungen. Es be-
darf jedoch ausfithrlicherer Darstellungen als im vorangegangenen
Abschnitt, diese Art von Konsequenzen zu beschreiben. Charakteri-
siert werden dabei Konsequenzen durch ihre Handlungen und deren
Wirkwahrscheinlichkeiten zu den Konsequenzen des direkt folgenden
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Zeitpunkts (also zu den "Folgekonsequenzen").

Die "Effizienz einer Handlung" sei davon abhingig, mit welcher Ein-

deutigkeit diese 2u einer modglichen Konsequenz fiihrt, wobei es be-
liebig ist, um welche der Konsequenzen es sich dabei handelt. Im
Anhang IV.1 wird die Effizienz als eine GroBe, die Werte zwischen 0
und 1 annehmen kann, definiert. Die Effizienz einer Handlung ist in
der Handlungsplanung insofern bedeutsam, als der Handelnde fiir
das Auffinden des maximalen Handlungsweges - oder wenigstens
eines Handlungsweges mit hoher Wegwahrscheinlichkeit - vorwie-
gend hoch effiziente Handlungen in Betracht ziehen wird.

Ahnlich wie die Effizienz einer Handlung soll die "Effizienz einer
Konsequenz" (Abkiirzung: E) davon abhingen, mit welcher Eindeu-
tigkeit von der Konsequenz 2zu einer der Konsequenzen im folgenden
Zeitpunkt gelangt werden konnte. Wiederum bleibt dabei unbeachtet,
welche der Folgekonsequenzen dies ist. Auch hierfiir ist im Anhang
IV.1 eine Formel angegeben, durch die die Effizienz einer Konse-

quenz als eine GréBe zwischen 0 und 1 definiert ist.

Die "Divergenz einer Konsequenz" (Abkiirzung: D) soll angeben,

wieviele der im Handlungsfeld zum folgenden Zeitpunkt iiberhaupt
vorhandenen Konsequenzen erreicht werden konnten. Dabei bleibt
unberiicksichtigt, mit welchen Ubergangswahrscheinlichkeiten dies
der Fall ist, wenn nur die Ubergangswahrscheinlichkeiten griéBer als
0 sind. Die Divergenz einer Konsequenz ist im Anhang IV.2 durch
eine Formel definiert, die ebenfalls Werte zwischen 0 und 1 anneh-

men kann.

Die Erreichung einer hoch divergenten Konsequenz kann fiir einen
Handelnden dann wiinschenswert sein, wenn er sich sehr unsicher
iiber den Verlauf des maximalen Handlungsweges ist. Er kann dann
zunichst versuchen, der Zielkonsequenz durch die Benutzung hoch
divergenter Konsequenzen niher zu kommen, wobei er sich mogliche
Optionen fiir potentielle Handlungswege noch offen hilt. Es niitat
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ithm jedoch wenig, enn die in verschiedene Richtungen fiihrenden
Handlungen einer Konsequenz dies nur mit geringen Wahrscheinlich-
keiten tun. Das kann durchaus der Fall sein, da die Gré8en E und
D unabhidngig voneinander sind, eine hohe Divergenz also nicht
etwa eine hohe Effizienz impliziert (vgl. Anhang IV.3). Dies weist
darauf hin, daB es noch eine weitere formale Charakteristik von
Konsequenzen gibt, die nicht von E und D allein erfaBt wird.

1.0 1.0
H]——>K1tn+1 I»{1-——————bl(1.‘__rﬂ.l 1
4
.5 1.0
KA, [H2—pK2, . KB |H2—"—sK2 . tne1
%
. 1.0
135—=+K3, ., H3—2—K3,_ . tn+1
E=1;D-=1 E=1;:;D=1 E=1;D=20

Abb. 12. Drei Konsequenzen, mit denen veranschaulicht wird, daB
die Effizienz (E) und die Divergenz (D) allein nicht
ausreichen, um eine Konsequenz ausreichend zu charakte-
risieren.

Sowohl fiir KAtn wie auch fiir KB, ~der Abbildung 12 ist die Ef-
fizienz maximal, da es jeweils mindestens eine mdgliche Handlung mit
der Wirkwahrscheinlichkeit 1 gibt. Ebenso ist fiir diese beiden
Konsequenzen die Divergenz maximal, da es prinzipiell moglich ist,
jede der Konsequenzen des folgenden Zeitpunkts t + U erreichen.
KBtn hat jedoch gegeniiber KAtn einen gravierenden Vorteil fiir den
Handelnden: von KBtn aus kann der Handelnde durch die Auswahl
der Handlung bestimmen, welche der Konsequenzen im folgenden
Zeitpunkt th er erreicht, - was natiirlich vollkommene Kontroll-
kompetenz des Handelnden voraussetzt. Dagegen konnte der Han-
delnde - auch bei vollkommener Kontrollkompetenz - von KAtn aus

nur die Konsequenz K1 mit Sicherheit erreichen (wenn er die

tn+1
Handlung H1 ausfiihrt). Die Erreichung der anderen beiden Konse-
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quenzen K2tn+1
scheinlichkeit .5 moglich.

und 'Kamﬂ ist ihm nur mit jeweil. .er Wirkwahr-

Fiir KBtn in Abbildung 12 gilt also, daB die Erreichung jeder der

Konsequenzen des folgenden Zeitpunkts t durch die Ausfiihrung

n+l
einer entsprechenden Handlung vollkommen sicher zu stellen ist.
Fiir KAtn gilt dagegen, daB nur die Erreichung Kltn+1 zu sichern

ist (wenn H1 ausgefiihrt wird). Dieser Unterschied zwischen den
beiden Konsequenzen ist nicht durch E und D 2zu erfassen, obwohl
er offensichtlich sowohl mit der Effizienz wie auch der Divergenz zu
tun hat: Die Konsequenz KBtn ist maximal effizient - wie iibrigens
auch die Konsequenzen KA,m und KCtn in Abbildung 12 -, dariiber
hinaus ist sie jedoch maximal effizient in bezug auf alle divergenten
Erreichungen der Konsequenzen im Zeitpunkt tn +1 - was weder fir
KAtn noch fiir Kctn zutrifft.

Es soll nun eine GroBe bestimmt werden, die erfaBt, in welchem
AusmaB es moglich ist, das Erreichen von unterschiedlichen Fol-
gekonsequenzen durch die Ausfiihrung einer Handlung der (Aus-
gangs-)Konsequenz zu sichern. Wir bezeichnen diese GroBe als
"Effizienz-Divergenz" (Abkiirzung: ED) einer Konsequenz. Sie ist
im Anhang IV.3 durch eine Formel definiert, in die bestimmte Wirk-
wahrscheinlichkeiten und die Anzahl von Konsequenzen im folgenden
Zeitpunkt des Handlungsfeldes eingehen. Die so definierte Effizienz-
Divergenz einer Konsequenz ist eine Zahl zwischen 0 und 1.

Sie ist 0 bei minimaler Divergenz, unabhingig von der GriBe der
Effizienz (Abbildung 13, KAt n). Mit dem Erreichen einer solchen
Konsequenz wire zwar vollig sicher eine bestimmte Folgekonsequenz
zu erreichen, es bestiinde aber keine Freiheit der Wahl, sidmtliche
.Handlungen fiihren zu der gleichen Konsequenz. ED ist ebenfalls
0 bei minimaler Effizienz, unabhingig von der GréB8e der Diver-
genz (Abbildung 13, KBm). Auch in diesem Fall hdtte die Wahl der
Handlung keinen Einflu8, alle Folgekonsequenzen werden mit der
gleichen Wahrscheinlichkeit erreicht, die Wahl der Handlung ist
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beliebig .

1——————'—————>K1tn+1 H1 J11e K1tn+1
1. Wirk-
wahr-
KAtn H2 1.0 Kztn+1 KB H2  schein- K2tn+1
lichkeiten
sind 0,3 3
3 K3tn+1 H3 tn+1
E=1;D=0;ED=0 E=0;D=1;ED=0
1.0 .4
—_—_—te U —_—
H1 K1tn#1 1 1(1““1
.6
1.0 1.
[ —— —_— > .
KC, [H2 K2, KE__ (H2 K2

tn tn+1
4;5//’/////'
3———1;2—-——>K3 3= -8 Lx3

tn+1 tn+1
E=1;D=1; ED=1 E=1;D=1; ED=20,6

Abb. 13. Vier Konsequenzen, mit denen verschiedene Betridge
der Effizienz-Divergenz (ED) und der Effizienz {(E)
und Divergenz (D) veranschaulicht werden.

ED wird nur dann 1, wenn jede der Konsequenzen des folgenden
Zeitpunkts mit vdlliger Sicherheit realisiert werden konnte, wenn
also jede Konsequenz durch eine entsprechende - maximal effizien-
te - Handlung erreichbar ist (Abbildung 13, KCtn)' Der kompetent
Handelnde kann hier durch die Ausfilhrung einer entsprechenden
Handlung determinieren, welche Konsequenz er erreicht - und dies
gilt fiir alle méglichen Konsequenzen des folgenden Zeitpunktes.

Im Fall ED = 1 muB zwar sowohl maximale Effizienz wie auch maxi-
male Divergenz gelten, umgekehrt trifft dies jedoch nicht zu, wie
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KEtn in Abbildung 13 zeigt. Dort ist sowohl E wie h D maximal,
ED ergibt sich aber zu 0,6. (ED einer Konsequenz kann jedoch we-
der den Wert von E noch von D iiberschreiten. Dies wird im An-

hang IV.3 gezeigt).

Da8 mit dem Begriff Effizienz-Divergenz wirklich erfaBt ist, in
welchem AusmaB die gezielte Erreichung von 'Folgekonsequenzen
durch die Ausfithrung der Handlungen sicher zu stellen ist, wird
noch einmal besonders deutlich durch die in Abbildung 14 darge-
stelite Konsequenz.

tn

+ K3

tn+1

n
(=]
-
[ )
.

plues) = 0,7 ; p(—>) ; pl---9) = 0,1

Abb. 14. Konsequenz, bei der trotz unterschiedlicher Wirkwahr-
scheinlichkeiten die Erreichung einer Folgekonsequenz
von der Wahl der Handlung unabhdngig ist; Die Effizi-
enz-Divergenz ist dann zwangsldufig 0.

Hier haben alle Handlungen eine Effizienz, die gréSer als 0 ist.
Daher ist auch die Effizienz der Konsequenz griéBer als 0 (sie
betrigt gemd8 der Formel fiir E - im Anhang - .55). Die Divergenz
ist maximal, da alle Folgekonsequenzen erreichbar sind. Dennoch ist
das Erreichen einer beliebigen Folgekonsequenz von der gewihlten
Handlung vollig unabhiingig: fiir jede Handlung folgt jede der

98




Folgekonsequenzer mit der jeweils gleichen Wahrscheinlichkeit,
gleichgiiltig wie gehandelt wird. Da damit die Wahrscheinlichkeit des
Auftretens (Erreichens) einer Folgekonsequenz von der Ausfiihrung
einer Handlung nicht beeinfluBt ist, konnen die Wirkwahrscheinlich-
keiten in Abbildung 14 auch als bloBe "Auftretenswahrscheinlichkei-
ten" der Folgekonsequenzen aufgefaBt werden.

Dies wird weder aus der Effizienz noch aus der Divergenz deutlich,
fiir die Effizienz-Divergenz gilt jedoch zwangsldufig ED = .0! (Be-

grindung siehe Anhang IV.3).

Mit der Effizienz-Divergenz "ED" ist also eine zwischen 0 und 1 va-

riierende GroBe definiert, die angibt, wie groB die Vielfalt effizien-
ter Handlungsmoglichkeiten ist, d.h. in welchem MaBe eine Konse-
quenz es dem Handelnden erlaubt, zwischen mdglichst unterschiedli-

chen Richtungen der effizienten Fortfiihrung seines Handelns ent-

scheiden zu konnen.

Ist ED = 0.0, so hat der Handelnde keinerlei Einflu8 darauf, welche
der folgenden Konsequenzen er erreicht. Ist ED = 1.0, so kann der
Handelnde, wenn er entsprechende Kenntnisse besitzt, vollkommen
sicher das Eintreten jeder beliebigen von ihm gewiinschten Folge-
konsequenz bewirken; er kann also seinen Handlungsweg in jede
von ihm gewiinschte Richtung fortsetzen.

In welcher Weise die Kenntnis der hoch effizienten-divergenten Kon-

sequenzen dem Handelnden die Planung seines Handelns erleichtert,
wird im folgenden beschrieben.

4.1.4. Die besondere Rolle der hoch effizient-divergenten
Konsequenzen in der Planung des Handelns

Fir die hoch effizient-divergenten Konsequenzen soll in diesem Ab-
schnitt die Abkiirzung "h-e-d-Konsequenzen" verwendet werden. In
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welcher Weise ihre Beachtung die Planung des Har Ins erleichtert,
kann am einfachsten am Extremfall gezeigt werden. Also an dem Fall
ED = 1. :

Abb. 15. Handlungsfeld mit einer Konsequenz, deren Effizienz-
Divergenz 1 betragt (K2t2). Weitere Erlduterungen
im Text.

In der Abbildung 15 ist angenommen, da8 die Konsequenz K3t4 von
KtO aus erreicht werden soll. Der "maximale Handlungsweg" ver-
lduft im wunteren Teil der Abbildung, er ist mit dicken Pfeilen
eingezeichnet. Die Wegwahrscheinlichkeit dieses maximalen Hand-
lungsweges betrdgt 1. * 1. * 9% 1, = .9 .

Eine Konsequenz mit ED = 1 ist in Abbildung 15 die durch Um-
kreisung bekennzeichnete Konsequenz K2t2' Von ihr aus ist jede
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Konsequenz des  citpunkts t3 durch die richtige Auswahl der
Handlung vo6llig sicher erreichbar. Fiir die Realisierung des maxima-
len Handlungsweges bedeutet dies, da8 von K2t2 aus auf jeden Fall
auf den maximalen Handlungsweg zuriickgefunden werden kann. Und
zwar unabhiingig davon, iiber welche der Konsequenzen des Zeit-
punkts ty der maximale Handlungsweg verlduft. Wiirde der maximale
Handlungsweg z.B. - anders als in der Abbildung 15 - iiber KZt3
verlaufen, konnte von Kztz aus auch K2t3 vollig sicher erreicht
werden.

Es wurde bereits gesagt, daB8 es nicht nétig ist anzunehmen, ein
Handelnder miisse ganze Handlungsfelder in seiner inneren Repri-
sentation vollstindig verfiigbar haben. Es ist moglich, da8 der
Handelnde sich vorwiegend an in irgendeiner Weise "wichtigen"
Punkten orientiert. Wie die weiter oben beschriebenen "positiv-"
und "negativ-kritischen" Konsequenzen sind auch die h-e-d-Konse-
quenzen solche "wichtigen" Punkte.

Hat der Handelnde im Handlungsfeld der Abbildung 15 die Konse-
quenz K2t2 (mit ED =1) erreicht, kann er den Handlungsweg in alle
liberhaupt moglichen Richtungen fortsetzen. Kennt der Handelnde
daher die Eigenschaft ED = 1 der Konsequenz K25, kann er sich
zum Zeitpunkt ty die Kalkulation des Teils des Handlungsfeldes, der
hinter K2t2 liegt, ersparen. Das von ihm zum Zeitpunkt tg in der
Planung zu beachtende Handlungsfeld verkiirzt sich, wenn er zu-
ndchst nur darauf achtet, K2t2 zu erreichen. Erst dann braucht er
seine Aufmerksamkeit auf den nun folgenden Teil des Handlungs-
feldes zu richten. Mit dieser Strategie verkiirzt sich also die fiir
Planung eines erfolgreichen Handlungsweges zur Zielkonsequenz
notwendige Antizipationsspanne.

Es ist also niitzlich fiir einen Handelnden, der nicht das gesamte
Handlungsfeld in der gesamten Linge perfekt kalkulieren kann, zu-
nidchst die h-e-d-Konsequenz anzustreben und erst danach die Ziel-

konsequenz ZK ins Auge zu fassen.
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Damit verfolgt er einen anderen Handlungsweg a. Jden maximalen
Handlungsweg. Er muB jedoch diesen anderen Handlungsweg nicht
vollstindig vorab - vom Zeitpunkt to aus - planen; auf diesem
anderen Handlungsweg kann er seine Planung in Zwischensc¢hritte
zerlegen. Ein solcher Handlungsweg kann als "optimaler" Hand-
lungsweg bezeichnet werden (sein Verlauf ist in der 'Abbildung 1
durch die gestrichelten Pfeile dargestellt). Seine Wegwahrschein-
lichkeit (.8%1.*%1.%1. = .8 ) ist zwar geringer als die Wegwahr-
scheinlichkeit des maximalen Handlungswegs (1.%1.% 9%1, = .9 ).
Die Planung des optimalen Handlungswegs erfordert aber eine kiir-
zere Antizipationsspanne und ist damit leichter und méglicherweise
letztendlich erfolgreicher.

Man kann sich nun ein in zeitlicher Erstreckung erheblich Lingeres
Handlungsfeld als das in Abbildung 1 vorstellen: Gibt es in solch
einem Handlungsfeld in iiberschaubaren Abstinden immer wieder eine

h-e-d-Konsequenz, kann der Handelnde auch Handlungswege zu sehr

weit entfernt liegenden Zielkonsequenzen verfolgen, ohne bereits von
Anfang an den gesamten Handlungsweg zu planen. Er plant dann
immer Schritt fiir Schritt bis zur nichsten h-e-d-Konsequenz, ver-

folgt also einen 'optimalen' Handlungsweg.

Diese Argumentation 18t sich noch verallgemeinern:

Es ist unrealistisch, anzunehmen, daB es in realen Handlungsfeldern
Konsequenzen mit ED = 1 gibt. Dies ist jedoch auch nicht erforder-
lich. Man stelle sich ein sehr groBes Handlungsfeld - in der Art
der Abbildung 15 - vor, jedoch mit sehr viel mehr Zeitpunkten und
sehr viel mehr Konsequenzen 2zu den einzelnen Zeitpunkten. Es
kommt dann fiir die Planung von Handlungswegen in einem solchen
Handlungsfeld darauf an, speziell die Konsequenzen zu kennen, die
moglichst viele und in unterschiedliche Richtungen fiihrende Hand-

lungsmdglichkeiten zulassen, also die h-e-d-Konsequenzen 2zu

kennen (ohne daB8 ED = 1 sein muB). Am Beginn in der Planung
eines sehr langen Handlungswegs zu einer weit entfernten Zielkon-
sequenz kann dann zundchst eine grobe Planung des Handlungswegs
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erfolgen, in de: unichst nur eine langfristige Abfolge von h-e-d-
Konsequenzen ins Auge gefaBt wird. Danach erfolgt eine prizise
Planung fiir die Erreichung der n#ichsten - im Zuge der Grobpla-~
nung angezielten - h-e-d-Konsequenz. Ist diese durch die Ausfiih-
rung von Handlungen erreicht, kann - nachdem so der Handlungs-
weg zur Zielkonsequenz verkiirzt wurde - die grobe Planung der
Abfolge der h-e-d-Konsequenz iiberpriift und ggf. korrigiert wer-
den. Dann wird die nichste grob geplante h-e-d-Konsequenz durch
prizise Planung angezielt; nach der Erreichung dieser h-e-d-Konse-
quenz ist der gesamte Handlungsweg zur Zielkonsequenz erneut
verkiirzt usw.

Bei auftretenden "Fehlern" - wenn also die als nichste h-e-d-Kon-
sequenz nicht erreicht wurde - ist es ebenfalls sinnvoll, zuniichst
einmal eine in der Nihe liegende andere h-e-d-Konsequenz zu errei-
chen. Von ihr aus gibt es verschiedene effektive Moglichkeiten der
Fortfiihrung des Handlungswegs; und es kann zunichst wieder
durch eine neue grobe Planung, dann prizise Planung und Ausfiih-
rung usw. die Zielkonsequenz angestrebt werden.

Die Orientierung an hoch effizient-divergenten Konsequenzen 1lidBt
sich z.B. veranschaulichen an der Denkweise sehr guter Schachspie-
ler. Das Schachspiel kann man als Handlungsfeld betrachten: die
mdglichen Ziige entsprechen den Handlungen, die jeweilige Stellung
der noch vorhandenen Figuren nach dem folgenden Zug des Gegners
entsprechen den Konsequenzen und die Wahrscheinlichkeiten der geg-
nerischen Ziige den Wirkwahrscheinlichkeiten. Es ist bekannt, daB
auch GroBmeister nicht mehr als hochstens 10 Ziige von der jeweiligen
Stellung aus vorausplanen kdnnen. Sie orientieren sich vielmehr an
zukiinftig moglichen Stellungen, die sie aus ihrer Erfahrung heraus
als "gute Stellungen" - solche, die ihnen gute Mdglichkeiten der
Fortsetzung des Spieles bieten - kennen. Auf solche Stellungen
arbeiten sie wihrend des Spieles jeweils hin, ohne etwa schon bis
zur Mattsetzung des Gegners - der Zielkonsequenz - voraus zu denken.
Solch eine "gute Stellung" entspriche in der hier verwendeten Ter-
minologie den hoch effizient-divergenten Konsequenzen, die ja auch
gute Moglichkeiten bieten, den Handlungsweg in die jeweils gewiinsch-
te Richtung fortzusetzen.

Generell haben also h-e-d-Konsequenzen den Vorteil, daB eine pri-
zise Planung des zukiinftigen Handelns nicht iiber sie hinauszurei-
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chen braucht.

Dies 1dBt sich auch anhand des Beispieles der Abbildung 1 veran-
schaulichen. Es 1&Bt sich plausibel machen, daB z.B. die Konsequenz
"ins Auto gelangt" eine hoch effizient-divergente Konsequenz ist.
Wenn Herr X ins Auto gelangt ist, konnte er nicht nur "in die City
gelangen", sondern auch in andere Richtungen fahren. Er braucht sich
auch noch keine Gedanken dariiber zu machen, auf welchem Wege er in
die City fshrt, bevor er ins Auto gelangt ist. Es geniigt ihm zu
wissen, daB ihm mit der Konsequenz "ins Auto gelangt" eine groBe
Menge mdglicher Ziele in der Stadt offen stehen.

Vergleichbares gilt fiir die Konsequenz "in der City angelangt". In
der City gibt es viele Bekleidungsgeschifte und natiirlich auch
andere Geschifte. Es wire nicht notwendig, schon vorab festzulegen,
in welchem Bekleidungsgeschift das Hemd gekauft werden soll. Herr X
braucht dies erst nach seiner Ankunft in der City zu entscheiden,
ggf. auch erst nach der Besichtigung von Schaufenstern verschiedener
Geschifte.

Selbst der Kauf des Hemdes er&ffnet ihm neue Méglichkeiten. Vorher
konnte er nur zwischen den bereits in seinem Besitz befindlichen
Hemden auswidhlen, nun hat er zusitzlich ein weiteres Hemd zur Aus-
wahl - wenn er nicht sogar gleich mehrere Hemden kauft. Er braucht
sich vorab auch noch nicht sicher zu sein, ob er das neu gekaufte
Hemd auch wirklich auf dem Kongre8 benutzt. Méglicherweise ent-
schlieBt er sich letztendlich doch, ein anderes Hemd, das er im
Koffer mit sich fiihrt, anzuziehen.

Man kann sich dariiber streiten, ob in der Abbildung 1 die Konse-
quenzen der Hierarchie-Stufe III - gegeniiber der darunterliegenden
Stufe - sich in allen Fillen durch hdhere Effizienz-Divergenz aus-
zeichnet. Unmittelbar einsichtig ist aber wohl, daB z.B. das Vor-
beigehen an irgendeiner Wohnungstiir beim Verlassen des Hauses keine
Konsequenz ist, die fiir Herrn X ein besonders hervorgehobenes Teil-
ziel zur Besorgung des Hemdes darstellt. Dies gilt aber z.B. si-
cherlich fiir das "ins Auto gelangen".

4.2. Kriterien fiir die Wahl von Zielkonsequenzen

Mit der im vorangegangenen Abschnitt beschriebenen Grobplanung
von langfristigeren Abfolgen hoch effizient-divergenter Konse-
quenzen und auch mit der beschriebenen Orientierung an negativ-
und positiv-kritischen Konsequenzen ist bereits ein der Ebene der
Handlungsplanung iibergeordnetes Planniveau beschrieben worden.
Diese Grobplanung kann als "Teilzielplanung” einer hoheren Ebene
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der Handlungsregu. .ion zugerechnet werden. Uber einer solchen
Ebene wire dann wiederum zu bestimmen, was die mit Hilfe einer
solchen "Teilzielplanung" angestrebten Zielkonsequenzen auszeich-
net. Es wird jedoch im folgenden dargestellt, da8 diese "Teilziel~
planung” als "Zielplanung" anzusehen ist, genauer: daB die Hohe
der Effizienz-Divergenz fiir Zielkonsequenzen charakteristisch sein
muB. Wir werden zeigen, daB sich Prinzipien angeben lassen, nach
denen ein Handelnder Zielkonsequenzen in einem abgegrenzten
Handlungsfeld auswihlen sollte, daB es also Konsequenzen gibt, die
als Zielkonsequenzen geeignet sind und andere Konsequenzen, die
weniger als Zielkonsequenzen geeignet sind.

In der Realitit ist der Handlungsweg, den ein Handelnder verfolgt,
nicht einfach nach Erreichen der Zielkonsequenz beendet, vielmehr
werden Handlungswege stindig fortgesetzt: neue Zielkonsequenzen
werden ins Auge gefaBt, auch wenn sie nicht schon vorher als
langfristige Zielkonsequenzen vom Handelnden in Betracht gezogen
wurden. Unter dem Aspekt der langfristigen Fortfiihrung von
Handlungswegen muB daher beachtet werden, welche Mdglichkeiten
der Fortfiihrung von Handlungswegen der Handelnde - iiber die von
ihm gewihlite Zielkonsequenz hinaus - hat.

Zunidchst erscheint dies als ein Problem der zeitlichen Erstreckung
der Handlungsplanung, wobei jedoch die aktuell angestrebte Ziel-
konsequenz selbst zu einer Zwischenkonsequenz wird, iiber die der
Handlungsweg 2u einer spiteren Zielkonsequenz gefiihrt wird.
Letztere ist nun wieder zu sehen als Zwischenkonsequenz auf dem
Weg 2zu einer zeitlich noch weiter entfernteren Zielkonsequenz usw.

ad infinitum.

Deutlich ist wohl, da8 die Unterstellung, ein Handelnder konne
endlos lange Handlungswege planen, unrealistisch widre. Es ld8t sich
jedoch zeigen, daB eine unendlich weit vorauseilende Handlungspla-
nung nicht erforderlich ist, um auch in sehr viel spiteren Zeit-
punkten liegende Zielkonsequenzen zu erreichen. Diese weit in der
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Zukunft liegenden Zielkonsequenzen brauchen ein . Handelnden
noch nicht bekannt sein, es gibt dennoch eine Moglichkeit, Hand-
lungswege so zu planen und zu realisieren, daB auch diese sehr
viel spiteren und noch unbekannten Zielkonsequenzen erreicht

werden koénnen:

Der Handelnde sollte seine Zielkonsequenzen so wihlen, daB er von

ihnen jeweils gute Moglichkeiten hat, Handlungswege in viele ver-

schiedene Richtungen fortsetzen zu konnen. Als solche Zielkonse-

quenzen sind die hoch effizient-divergenten Konsequenzen geeignet.

Um dies zu verdeutlichen, nehmen wir zunichst sehr extreme Ver-
hiltnisse an: Ein Handelnder befinde sich in einem Handlungsfeld,
in dem es zu jedem Zeitpunkt mindestens eine Konsequenz mit
ED =1 gibt. Dann brauchte der Handelnde immer nur den Weg zur
nichsten Konsequenz mit ED = 1 zu finden und konnte damit sicher
sein, jede beliebige spitere Konsequenz des Handlungsfeldes er-
reichen zu konnen, selbstverstindlich auch alle spédteren Konse-
quenzen mit ED = 1. Erst wenn er zu irgendeinem Zeitpunkt eine
andere Konsequenz als die mit ED = 1 realisiert, gehen ihm Mog-
lichkeiten der Erreichung bestimmter Konsequenzen verloren. Wiir-
den von dieser "anderen Konsequenz" keine Handlungswege mehr
zuriick zu irgendeiner der Konsequenzen mit ED = 1 fithren (auch
nicht zu weit in der Zukunft liegenden Zeitpunkten), so bliebe dem
Handelnden ein Teil des Handlungsfelds auch in der fernen Zukunft
unzuginglich; also widren auch keine in diesem Teil des Handlungs-
felds liegenden Konsequenzen erreichbar und wiren folglich in
Zukunft als Zielkonsequenzen ungeeignet.

Auch wenn das Handlungsfeld nicht in dieser eindeutigen Weise
strukturiert ist, wird es sinnvoll sein, wenn sich der Handelnde auf
hoch effizient-divergente Konsequenzen hin orientiert bzw. hinbe-
wegt, da er von dort aus jeweils viele Moglichkeiten hat, Hand-
lungswege in weitgehend beliebige Richtungén fortzusetzen. Immer
wenn der Handelnde wieder eine hoch effizient-divergente Konse-
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quenz (ED brau. nicht 1 zu sein) erreicht, kann er sich ent-
scheiden, in welche der mit der Konsequenz gegebenen potentiellen
Richtungen er seinen Handlungsweg fortfiihren will. Seine aktuellen
Handlungswege sollte er daher so auszurichten versuchen, daB
Strecken des Handlungsfeldes, in denen es keine hoch effizient-di-
vergente Konsequenz gibt, durch kurze und prizise Planung so
liberbriickt werden, daB die nichste in einem spdteren Zeitpunkt
liegende hoch effizient-divergente Konsequenz erreicht wird.

Es kann nun von den jeweils punktuell gewidhlten Zielkonsequenzen
eines Handelnden abstrahiert werden: auf lingere Zeitrdume im
Leben eines Handelnden bezogen treten die relativ kurzfristig
angestrebten Handlungsziele zuriick vor dem generellen Bestreben -
das im Kapitel 5 noch niher begriindet werden soll -, die Hand-
lungswege immer weiter so fortzusetzen, daB ihm Wahlfreiheit fiir
die Richtung spiterer Handlungswege verbleibt. Von diesem iiber-
geordneten Gesichtspunkt aus miiBte der Handelnde sich bemiihen,
stets moglichst hoch effizient-divergente Konsequenzen zu erreichen
bzw. sicherzustellen, daB hoch effizient-divergente Konsequenzen
auch in ferner Zukunft erreicht werden kénnen. Dieser langfristi-
gen Strategie ist die Auswahl der Zielkonsequenzen zum jeweiligen

Zeitpunkt unterzuordnen.

Vor dem Hintergrund dieser Strategie sind dann als negativ-kriti-
sche Konsequenzen die Konsequenzen anzusehen, die das Erreichen
der jeweils nichsten hoch effizient-divergenten Konsequenzen aus-
schlieBen. Positiv-kritische Konsequenzen sind dagegen solche, die
auf jeden Fall erreicht werden miissen, um das Erreichen der nich-
sten hoch effizient-divergenten Konsequenzen iiberhaupt zu ermog-
lichen.

Der Handelnde miiSte also seine Zielkonsequenzen stets so bestim-
men, da8 er moglichst groBe Freiheit hat, beliebige weitere Zielkon-
sequenzen anzustreben. Dieses Anstreben weiterer Zielkonsequenzen
ist dann selbstverstindlich wieder der langfristigen Strategie des
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fortwihrenden Erreichens moglichst hoch effizi -divergenter
Konsequenzen untergeordnet.

Vom objektiven Standpunkt aus - d.h. von dem Standpunkt eines
Beobachters, der #hnlich dem La Place'schen Ddmon das gesamte
Handlungsfeld kennt - kdénnen nun nicht nur die jeweils maximalen
Handlungswege 2zu individuell vorgegebenen Zielkonsequenzen be-
stimmt werden, sondern auch die beste Auswahl der Zielkonse-

quenzen selbst, die ein Handelnder vornehmen miite.

Dies ist kein vollig neuer Gedanke. Was hier angesprochen ist, ist
die Dialektik zwischen Freiheit und Notwendigkeit: um 2zu jedem
Zeitpunkt groBtmogliche Freiheit zu realisieren, miissen sich die
Handlungen den objektiven Bedingungen des Handlungsfeldes unter-
ordnen. Geschieht diese Unterordnung nicht, geht die Moglichkeit
zu freiem Handeln verloren.

Engels beschrieb diese Dialektik wie folgt: "Hegel war der erste,
der das Verh&ltnis von Freiheit und Notwendigkeit richtig darstellt.
Fiir ihn ist die Freiheit die Einsicht in die Notwendigkeit ... Nicht
in der getrdumten Unabhingigkeit von den Naturgesetzen liegt die
Freiheit, sondern in der Erkenntnis dieser Gesetze und der damit
gegebenen Moglichkeit, sie planmidBig zu bestimmten Zwecken wirken zu
lassen. Es gilt dies mit Beziehung sowohl auf die Gesetze der dufSle-
ren Natur, wie auf diejenigen, welche das kdrperliche und geistige
Dasein des Menschen selbst regeln - zwei Klassen von Gesetzen, die
wir hochstens in der Vorstellung, nicht aber in der Wirklichkeit
voneinander trennen kénnen. Freiheit des Willens heiBt daher nichts
anderes als die Fihigkeit, mit Sachkenntnis entscheiden zu kdnnen.
Je freier also das Urteil eines Menschen in Beziehung auf einen
bestimmten Fragepunkt ist, mit desto grioBerer Notwendigkeit wird der
Inhalt dieses Urteils bestimmt sein; wihrend die auf Unkenntnis
beruhende Unsicherheit, die zwischen vielen verschiedenen und wider-
sprechenden Entscheidungsmdglichkeiten scheinbar willkiirlich wiahlt,
eben dadurch ihre Unfreiheit beweist, ihre Beherrschtheit von dem
Gegenstande, den sie gerade beherrschen sollte!" (Engels 1962, S.
106) .

Zusammenfassend: Als Zielkonsequenz geeignet sind Konsequenzen
mit hoher Effizienz-Divergenz. Kritische Konsequenzen sind dann
'kritisch' in bezug auf die hoch effizient-divergenten Konsequenzen.
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D.h. positiv-kritic : Konsequenzen sind solche, die auf dem Hand-
lungsweg zwischen zwei hoch effizient-divergenten Konsequenzen
auf jeden Fall durchgangen werden miissen. Diese sind damit eben-
falls als geeignete Zielkonsequenz anzusehen. Als nicht nur unge-
eignete, sondern sogar als "Antiziele" zu verstehende Konsequen-
zen, sind die negativ-kritische Konsequenzen anzusehen, da mit
deren Realisierung die niichste hoch effizient-divergente Konsequenz
nicht mehr erreichbar wire.

4.3. Zum Konzept der Kontrolle - Zielwahl und Kontroll-
kompetenz

Der Begriff Effizienz-Divergenz steht in enger Beziehung zu unse-
rer - spiter erweiterten - Definition des Konzepts der "objektiven"
Kontrolle. Darauf wird jedoch erst im n#chsten Kapitel eingegangen.
Hier wird zunichst nur die erweiterte Auffassung des Begriffes
"Kontrollkompetenz" erldutert.

Nach der Definition im Abschnitt 2.3.2. war die Kontrollkompetenz
abhingig von der Wegwahrscheinlichkeit des geplanten Handlungs-
weges, die zur maximalen Wegwahrscheinlichkeit ins Verhiltnis
gesetzt wurde. Die hochste mogliche Kontrollkompetenz kam damit
einem Handelnden 2zu, der das Handlungsfeld genau genug kennt,
um den maximalen Handlungsweg zur Zielkonsequenz zu antizipieren.
Nachdem es nun Kriterien dafiir gibt, welche Konsequenzen als
Zielkonsequenzen geeignet sind und welche weniger, mu8 die Kennt-
nis giinstiger Zielkonsequenzen ebenfalls der Kontrollkompetenz zu-
gerechnet werden. D.h. also, da8 ein Handelnder mit hoher Kon-
trollkompetenz die hoch effizient-divergenten Konsequenzen kennt
und auch als Zielkonsequenzen anstrebt.

Als ebenfalls der Kontrollkompetenz zugehorig zu betrachten ist die

Kenntnis der kritischen Konsequenzen. Wie im Abschnitt 2.3.2.
argumentiert wurde, entspricht zwar eine prizise Kenntnis des
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gesamten Handlungsfeldes einer sehr hohen Kontrol.. .mpetenz, es
ist jedoch nicht realistisch, einem Handelnden eine vollkommene
Kenntnis zu unterstellen. Vielmehr kommt es darauf an, Strukturen
im Handlungsfeld zu kennen, die eine Kenntnis des gesamten Hand-
lungsfeldes iiberfliissig machen: durch die Benutzung positiv- und
negativ-kritischer Konsequenzen kann sich die Handlungsplanung
auf Teile des Handlungsfeldes beschriinken, in denen die objektiv
realisierbaren Handlungswege verlaufen.

Die so erweiterte Auffassung von Kontrollkompetenz dhnlich formal zu
definieren, wie die Kontrolle als Regulierbarkeit von Handlungsbe-
reichen (vgl. Abschnitt 5.2.) erscheint jedoch nur schwer mdglich.
Man kénnte daran denken, die Kontrollkompetenz nicht durch das
Verhdltnis der Wegwahrscheinlichkeiten des geplanten zum maximalen
Handlungsweg zu definieren, sondern durch das Verhdltnis der Weg-
wahrscheinlichkeiten des realisierten Handlungsweges zum maximalen -
evtl. auch optimalen - Handlungsweg. Ausgangs-und letzte Zielkonse-
quenz des dabei betrachteten Handlungsweges miiBten dabei weit genug
voneinander entfernt sein, so daB zwischen ihnen hoch effizient-di-
vergente Konsequenzen - also geeignete Zielkonsequenzen - liegen. Es
ist anzunehmen, daB ein Handelnder, der die kritischen und hoch
effizient-divergenten Konsequenzen in seiner Handlungsplanung besser
beriicksichtigt, hohere Wegwahrscheinlichkeiten realisiert.

4.4, Zuéammenfassung: Aktivititen auf der Ebene der
Zielplanung

Auf der Ebene der Zielplanung wird eine grobe Abfolge lédngerfristig
zu erreichender, hoch effizient-divergenter Konsequenzen geplant,
wobei auch positiv- und negativ-kritische Konsequenzen beachtet
werden miissen. Es ist sinnvoll anzunehmen, daB diese Ebene in
sich hierarchisch strukturiert ist, daB es also besonders hoch
effizient-divergente Konsequenzen gibt und untergeordnete weniger
hoch effizient-divergente Konsequenzen. Eine hierarchische Struktur
innerhalb dieser Ebene ist auch bereits durch die positiv- und
negativ-kritischen Konsequenzen nahegelegt. Diese wurden letztlich
als positiv- bzw. negativ-kritisch in bezug auf das Erreichen der
niichsten hoch effizient-divergenten Konsequenzen beschrieben, sie
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sind daher als den ..och effizient-divergenten Konsequenzen unter-
geordnet anzusehen. Die auf der Ebene der Zielplanung lingerfri-
stig zu planende Abfolge von Zielen kann also durchaus aus Ober-
und jeweiligen Unterzielen bestehen.

Der Handelnde plant diese langfristigere Abfolge durch antizipa-
torisches Erproben von groben Ziel-Abfolgen in seiner inneren
Reprisentation. Der Entwurf einer groben Ziel-Abfolge kann -
entsprechend den Begriffen "Bewegungsprogramm" und "Handlungs-
programm" - als "Zielprogramm" bezeichnet werden. Um geeignete
Zielprogramme zu entwickeln, ist es fiir die Kontrollkompetenz des
Handelnden bedeutsam, daB er die hoch effizienten-divergenten
Konsequenzen des Handlungsfeldes - wie auch die positiv- und
negativ-Kkritischen Konsequenzen - besonders gut kennt. In seiner
inneren Reprisentation sollten solche Konsequenzen Angelpunkte
sein, an denen er sich in seiner langfristigen Antizipation orien-
tiert.

Die jeweils nichste hoch effizient-divergente oder kritische Konse-
quenz wird als nidchste zu erreichende Zielkonsequenz an die Ebene
der Handlungsplanung iibergeben. Dort werden die - kurzfristige-
ren, aber priziseren - Handlungsprogramme entwickelt, mit denen
die jeweilige Zielkonsequenz erreicht werden soll. Wie bereits im
Abschnitt 2.4. beschrieben, wird von dort das Erreichen oder
Nicht-Erreichen oder die Nicht-Erreichbarkeit der Zielkonsequenz
zuriickgemeldet und nach der nichsten Zielkonsequenz angefragt.
Auf der Ebene der Zielplanung wird dann die bereits erzeugte
Grobplanung (das Zielprogramm) iiberpriift und ggf. Kkorrigiert. Es
ist jedoch nicht davon auszugehen, daB - wie auf der Ebene der
Handlungsplanung - keine Korrekturen erfolgen, wenn das Zielpro-
gramm eingehalten wurde - also die letzte Zielkonsequenz erreicht
wurde. Fiir die Zielplanung ist ja gerade charakteristisch, daB
zukiinftige effiziente Mdglichkeiten des Erreichens verschiedener
Ziele zuniichst offen gehalten werden: es wird auch bei dem Errei-

chen einer Zielkonsequenz - wenn auch nicht unbedingt bei jeder -
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iiberpriift, ob das alte Zielprogramm noch Giiltig 't haben soll.
Insgesamt erfolgt also die Planung auf der Ebene der Zielplanung
schrittweise.

Dagegen erfolgte auf der Ebene der Handlungsplanung lediglich die
Uberpriifung der Einhaltung des geplanten Handlungsweges schritt-
weise. Auf der Ebene der Handlungsausfiihrung werden keine Uberprii-
fungsschritte mehr unterschieden - die Handlungsausfiihrung verlauft
"aus einem GuB".

Offen muB hier zunichst bleiben, was an die Ebene der Zielplanung
von der dariiber liegenden Ebene fiir "Ziele" iibergeben werden.
Dies miissen offenbar komplexere Einheiten sein als "Konsequenzen"
oder ‘Zieikonsequenzen'. Was an die obere Ebene riickgemeldet
wird, deutet sich dagegen schon an: es muB damit zu tun haben,
daB die Fortsetzung der groben Planung von Zielkonsequenzen mehr
oder weniger gut mbglich erscheint.
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5. DIE REGULAT" 'SEBENE DER BEREICHSPLANUNG
- ERWEITERUNG DES KONZEPTS DER KONTROLLE UND
EINFUHRUNG DES BEGRIFFES "KONTROLLSTREBEN"

Bei der Einfiihrung der kritischen Konsequenzen im vorausgegange-
nen Kapitel konnte man sich gefragt haben, ob denn nicht auch
solche Konsequenzen zu beriicksichtigen seien, die einer bestimmten
Zielerreichung zwar nicht dienlich sind, aber die Zielerreichung
auch nicht gefihrden. Es konnte auch sein, daB ein Leser schon
verschiedene Male den Gedanken hatte, da8 mit einer Abfolge von
Handlungen ja auch gleichzeitig verschiedene Ziele angestrebt wer-
den konnten, so daB also ein Teil der Handlungen einer Abfolge

sich auf ein Ziel richtet, ein anderer Teil auf ein anderes Ziel.

Es wird in diesem Kapitel versucht, solchen Gegebenheiten durch den
Begriff "Handlungsbereich" gerecht zu werden. Er wird im Abschnitt
5.1. eingefiihrt und erliutert. Ein Handelnder kann in verschiedenen
Handlungsbereichen handeln. In welchem dann jeweils aktuell gehan-
delt werden soll, wird auf der Ebene der Bereichsplanung bestimmt;
von dieser aus wird an die Ebene der Zielplanung iibergeben, in
welchem Teil des Handlungsfeldes - also in welchem Handlungsbe-
reich - gehandelt werden soll. Verschiedene Handlungsbereiche unter-
scheiden sich u.a. dadurch, daB in ihnen Zielerreichungen generell
besser oder schlechter méglich sind. Dies betrifft die "objektive"
Kontrolle, deren Definition im Abschnitt 5.2. entsprechend erweitert
wird. Es wird dann im Abschnitt 5.3. der Begriff "Kontrollstreben"
eingefiihrt. Er betrifft die Motivation, die Erreichbarkeit von
Handlungszielen zu erhalten und zu erhShen. Die Ergebnisse dieses
Kapitels werden im Abschnitt 5.4. zusammengefaBt.

5.1. Handlungsbereiche als abgegrenzte Einheiten innerhalb
des Handlungsfeldes

Es war bereits gezeigt worden, daB ein Handelnder nicht alle Hand-
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lungen bzw. Konsequenzen des "erschépfenden" H: iungsfeldes zu
beachten braucht: "kritische" Konsequenzen machen es moglich,
Teile des Handlungsfeldes auBer acht zu lassen. Ein weiterer - die
Planung von Handlungswegen entlastender - Gesichtspunkt wird im
folgenden beschrieben.

Eine ganze Reihe von Handlungen, die einem Handelnden zu einem
bestimmten Zeitpunkt potentiell zur Verfiigung stehen, konnen fir
eine bestimmte Zielerreichung alle auBer Betracht bleiben, wenn sie
fiir diese Zielerreichung nicht dienlich sind. Hiermit ist nicht der

Fall gemeint, daB eine bestimmte Handlung das Erreichen einer
Zielkonsequenz notwendig ausschlieBt, also Bestandteil eines Hand-
lungsweges mit der Wegwahrscheinlichkeit 0 ist (die mit einer sol-
chen Handlung erreichte Konsequenz wire dann eine negativ-Kriti-
sche). "Nicht dienlich" ist eine Handlung dann, wenn sie nichts zur
Zielerreichung beitrdgt, wie z.B. das Einwerfen eines Geldstiicks in
einen Zigarettenautomaten nichts dazu beitrigt, den Motor des in
der Nihe parkenden Wagens in Gang zu setzen; oder wie z.B. das
Lesen eines Buches widhrend des Angelns keinen EinfluB auf den
Erfolg des Angelns hat. Es ist davon auszugehen, daB stets eine
groBe Menge von moglichen Handlungen und erreichbaren Konse-
quenzen fiir das Erreichen von bestimmten Zielkonsequenzen irrele-

vant ist.

Diese Uberlegung ldBt sich nicht nur auf einzelne Handlungen und
Konsequenzen beziehen: Ein Handelnder kann in Abhingigkeit von
bestimmten Zielwahlen Teile im Handlungsfeld unterscheiden, was
ihm ermbglicht, fiir die jeweilige Zielerreichung nicht dienliche
Handlungsfeldteile auBerhalb seiner Betrachtung zu lassen. Es ist
anzunehmen, daB Handelnde aufgrund ihrer Erfahrungen wissen,
welche Teile von Handlungsfeldern - in denen potentiell gehandelt
werden kiénnte - bei der Kalkulation von Handlungswegen nicht be-
achtet werden brauchen. Ein Handlungsfeldteil, der innerhalb des
Bereiches liegt, in dem ein Handelnder Handlungswege zu bestimm-
ten Zielkonsequenzen zu planen versucht, soll als abgegrenzter
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Handlungsbereich. .ezeichnet werden. AuBerhalb des abgegrenzten

Handlungsbereiches liegen damit Handlungsfeldteile, in denen die
bisherige Erfahrung dem Handelnden gezeigt hat, da8 das Handeln
in ihnen fiir die Erreichung bestimmter Zielkonsequenzen nicht
dienlich ist. Die Abgrenzung von Handlungsbereichen hat den
enormen Vorteil, daB der Handelnde eine geringere Menge von

Handlungen, Wirkwahrscheinlichkeiten und Konsequenzen in der
Planung seiner Handlungswege zu beriicksichtigen braucht.

Der Handelnde kann sich dabei natiirlich im Irrtum befinden, d. h.
eine bestimmte Abgrenzung eines Handlungsbereiches kann auch Nach-
teile haben: Da der Handelnde aufgrund der Abgrenzung bestimmte
Handlungswege auBer Betracht 1&Bt, kdnnen ihm evtl. auch einmal
Handlungswege entgehen, die mit gréBeren Wegwahrscheinlichkeiten zur
angestrebten Zielkonsequenz fithren, als die von ihm beriicksichtigten
Handlungswege.

Die bis hier beschriebene Funktion der Abgrenzung von Handlungs-
bereichen beinhaltet einen eher passiven Aspekt: Es kann vom
Handelnden unterlassen werden, bestimmte Bereiche moglicher
Handlungen 2zu beachten. Diese Argumentation betrifft vor allem
eine Erleichterung der Handlungsregulation auf der Ebene der
Handlungsplanung.

Einen eher aktiven Aspekt, unter dem die Abgrenzung von Hand-
lungsbereichen zu sehen ist, betrifft dagegen eine Erleichterung
der Handlungsregulation auf der Ebene der Zielplanung, die durch
Regulationsaktivititen auf der dariiber liegenden Ebene der Be-

reichsplanung erméglicht wird:

In den Erlduterungen zur Ebene der Zielplanung wurde verdeut-
licht, daB "Zielkonsequenzen" nicht als Ziele an sich - bzw. als
endgiiltige Ziele - anzusehen sind, sondern sich dadurch auszeich-
nen, daB sie die Erreichung unterschiedlicher spiterer Zielkonse-
quenzen moglich machen. Unter diesem Gesichtspunkt miiBten sich
innerhalb des Modells des Handlungsfeldes Bereiche finden lassen,
innerhalb derer bestimmte Abfolgen von Zielkonsequenzen durch
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Handlungswege miteinander verbunden sind. AuBerh. eines einzel-
nen solchen Bereiches sind andere langfristige Abfolgen von Ziel-
konsequenzen durch Handlungswege untereinander verbunden.
Innerhalb eines solcheﬁ Bereiches liegt also jeweils eine bestimmte
Gruppe von Zielkonsequenzen, in anderen Bereichen andere Grup-
pen von Zielkonsequenzen. Solche Bereiche entsprechen den eben
eingefiihrten "Handlungsbereichen": Fiir das Erreichen der einen
Gruppe von Zielkonsequenzen - d.h. in einem Handlungsbereich -
sind andere Handlungen und Konsequenzen relevant als fiir das Er-
reichen der Zielkonsequenzen der anderen Gruppe - d.h. in einem
anderen Handlungsbereich. Innerhalb eines einzelnen Handlungsbe-
reiches konnen in der Handlungsregulation die Handlungen und
Konsequenzen der anderen Handlungsbereiche unbeachtet bleiben.

Die Handlungsbereiche eines Handeilnden stehen natiirlich nicht
v6llig unverbunden nebeneinander. Im Verlaufe seines Handelns
kann der Handelnde von einem Bereich in den anderen iiberwech-
seln. Dies bedeutet, daB er im Verlauf seines Handelns zwischen
Gruppen der angestrebten Zielkonsequenzen wechseln kann: In dem
einen Handlungsbereich unterbricht er seine Verfolgung eines
Handlungsweges und handelt fiir eine gewisse Zeit in einem anderen
Handlungsbereich, wo er andere Abfolgen von Zielkonsequenzen zu
realisieren versucht. Wir bezeichnen dies als "Handlungsbereich-
Ubergang".

Handlungsbereich-Uberginge konnen natiirlich nicht beliebig erfol-
gen. Insgesamt muf in der Planung eines Handeinden, der in meh-
reren Handlungsbereichen handelt, eine Koordinierung von Hand-

lungsbereichen erfolgen. Es muB fortlaufend entschieden werden, ob
noch im aktuellen Handlungsbereich weitergehandelt werden soll
oder ob das Handeln in einem anderen - vom Handelnden zu bestim-

menden - Handlungsbereich fortgesetzt werden soll.

Der Handelnde hat dabei gleichzeitig mehrere Handlungsbereiche -
d. h. auch mehrere langfristige Abfolgen von Zielkonsequenzen - im
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Auge zu behalter. Die Uberginge zwischen Handlungsbereichen
miissen gewihrleisten, daB8 in vielen - im Prinzip in allen - Hand-
lungsbereichen die Erreichung von Zielkonsequenzen mdglich bleibt.
In der Koordinierung von Handlungsbereichen werden also verschie-
dene Grobplanungen von Zielkonsequenzen gleichzeitig beachtet: Sie
diirfen sich gegenseitig nicht gefihrden und es muB bei bestimmten
Vorfidllen in anderen Handlungsbereichen u. U. in diese libergegan-
gen werden.

Solche Regulationsaktivitditen verlaufen in unserem Ebenen-Modell
der Handlungsregulation auf der "Ebene der Bereichsplanung". Hier

wird festgelegt, in welchem Handlungsbereich aktuell gehandelt
werden soll. Dies wird jeweils an die Ebene der Zielplanung weiter-
gegeben.

Eigentlich miiBte die '"Bereichsplanung" als "Handlungsbereichspla-
nung'" bezeichnet werden, wir verwenden hier jedoch die kiirzere
Bezeichnung. Auf keinen Fall aber betrifft die "Bereichsplanung"
eine Planung innerhalb eines Bereiches, sondern es ist eine be-
reichs-iibergreifende Planung.

Wenn Herr X im Beispiel der Abbildung 6 auf dem Weg iliber das Angel-
geschift noch einen weiteren Umweg iiber ein Café macht und dort erst
einmal friihstiickt, hat dies natiirlich nicht unmittelbar mit dem
Angeln - d.h. dem Anstreben der Zielkonsequenz "Wunsch-Fisch gefan-
gen" - zu tun. Es hat vielmehr damit zu tun, daB Herr X langfristig
seine physische Erhaltung sichern muB, was er einem Handlungsbereich
tut, den man als "Nahrungsaufnahme" bezeichnen kdnnte. Er wird sich
dabei jedoch z.B. iiberlegen miissen, ob er dadurch nicht gefdhrdet,
zur "richtigen" Tageszeit (zu der der Fisch am ehesten anbeiBt) an
der Angelstelle anzukommen - er muB also die Handlungsbereiche
"Angeln" und '"Nahrungsaufnahme" koordinieren. Weiterhin kdénnte er
wihrend des Friihstiickens auf die Idee kommen, eine Ansichtskarte zu
schreiben - womit er langfristig bestimmte Kontakte aufrechterhalten
oder verbessern will. Dies betrife einen Handlungsbereich, den man
als "Erhaltung sozialer Kontakte" bezeichnen kénnte. Herr X konnte
bei dem Gedanken an das Schreiben der Ansichtskarte seine Berufskol-
legen im Auge haben, die z.B. keinen Urlaub machen. Mdglicherweise
verwirft er den Gedanken an das Schreiben einer Karte, weil er nicht
méchte, daB man in fiir besonders dringend gehaltenen Fidllen von
seiner Arbeitsstelle aus mit ihm Kontakt aufnimmt. Herr X verzichtet
in diesem Fall auf das Schreiben dieser Ansichtskarte, um seinen
Urlaubsort nicht zu "verraten". In dieser lberlegung koordiniert er
die Handlungsbereiche "Arbeit" und "Urlaub”.
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Im Beispiel der Abbildung 1 wurde angenommen, daB d: lesorgen eines
neuen Hemdes Bestandteil einer Planung ist, die zu aem iibergeordne-
ten Ziel "auf KongreB Referat halten" gehért. Dies kionnte auch
anders sein: Denkbar wire es auch, daB Herr X das Hemd gar nicht auf
dem KongreB zu tragen beabsichtigt, sondern daB er auf dem Weg zum
Flugplatz durch die City muB und noch geniigend Zeit hat, diese
Gelegenheit zu nutzen, ein neues Hemd zu kaufen. Dann wiirde das
"Besorgen des neuen Hemdes" nicht zu der hierarchischen Struktur mit
dem Ziel "auf dem KongreB Referat halten" gehdren, sondern z.B. zu
dem langfristigen Bemiihen, stets ordentlich gekleidet zu sein. Da8
das Hemd auf dem Weg zum Flugplatz gekauft werden soll, wire dann
auf der Ebene der Bereichsplanung entschieden worden.

Ebenso wie schon bei der Ebene der Zielplanung gehen wir auch bei
der Ebene der Bereichsplanung davon aus, daB die Ebene in sich
hierarchisch gegliedert ist. Hier ist einerseits anzunehmen, daB es

"Ober-" und "Unter-Handlungsbereiche" gibt, daB also Teile von
groBeren Handlungsbereichen als eigene Handlungsbereiche unter-
scheidbar sind, wie dies fiir die Handlungsbereiche "Urlaub" und
"Angeln" gelten mag. Andererseits werden bestimmte Handlungsbe-
reiche grundlegende Handlungsbereiche sein. Grundlegend in dem
Sinne, daB das Handeln in ihnen Grundlage dafiir ist, daB in an-
deren - weniger grundlegenden - Handlungsbereichen gehandelt
werden kann, Solche grundlegenden Handlungsbereiche konnten
z2.B. ,"Nahrungsaufnahme", "Wohnen" und "Arbeiten" sein, weniger
grundlegende z.B. "Pflege des Vorgartens", "Veranstaltung einer
Party" oder "Schachspielen". Die grundlegenderen Handlungsberei-
che stiinden dann innerhalb der Hierarchie der Ebene auf einer
hoheren Stufe.

Die Abgrenzung von Handlungsbereichen untereinander ist eine
Aufgabe bei der Entwicklung der "inneren Reprisentation”, die
durch Erfahrungen im Handeln aufgebaut wird. Abgrenzungen von
Handlungsbereichen sind interindividuell unterschiedlich, je nach
den vorangegangenen Erfahrungen und nach dem unterschiedlichen
Stand der individuellen Entwicklung. Festzustellen, welche Hand-
lungsbereiche ein bestimmtes Individuum gegeneinander abgegrenzt
hat, diirfte daher recht aufwendig sein.
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Dies konnte jed. ein wichtiger Aspekt der Entwicklungs- und Per-
sonlichkeitspsychologie sein und u.U. sogar bei der Untersuchung
psychischer Storungen herangezogen werden. Abgrenzungen von Hand-
lungsbereichen sind auch durch soziale und Gkonomische Verhdltnisse
bedingt; wir werden darauf noch eingehen (vgl. Kapitel 7).

Der Begriff "Handlungsbereich"” entspricht in etwa dem Begriff
"Titigkeitsbereich" (auch "Tiatigkeitssektor") bei Vopert (1975, S.
138 ff.): Verschiedene "parallelverlaufende Ziel-Programm-Schemata"
gehdren zu jeweils unterschiedlichen "Titigkeitsbereichen”. Diese
Unterscheidung "steht nicht unverbunden neben dem Modell der
Handlungsebenen" (von Hacker). Geht man in diesem "geniigend
weit 'mach oben', so kommt man zu der Annahme einiger weniger,
komplexer und allgemeiner Plansysteme, welche grofiere Titigkeits-
bereiche des Individuums charakterisieren” (ebd., S. 139 f). Un-
sere "Ebene der Bereichsplanung" ist bei Volpert also bereits ange-
legt - sie wird jedoch nicht explizit eingefiihrt. Volpert (1975)
ordnet dann den "Titigkeitsbereichen" "Bewertungsvorginge" 2zu,
er spricht vom "Motiv eines Titigkeitsbereiches" und gebraucht
diese Begriffe u. a. in seiner Diskussion des Lohnarbeits-Verhilt-
nisses (ebd. S. 163 ff). Im Kapitel 7 wird darauf zuriickgekommen.

Fiir die Handlungsregulation auf der Ebene der Bereichsplanung
muB es auch von zentraler Bedeutung sein, wie gut in den ver-
schiedenen Handlungsbereichen Ziele erreicht werden konnen.
Darauf wird in dem folgenden Abschnitt eingegangen.

5.2. Kontrolle als Regulierbarkeit von Handlungsbereichen

Die "objektive" Kontrolle war bisher nur als "Kontrolle in bezug auf
ein Ziel" definiert worden, und 2zwar als das Produkt der Wirk-
wahrscheinlichkeiten des maximalen Handlungsweges. Die Definition
der Kontrolle wird nun auf einen ganzen Bereich von Zielkonsequen-
zen ausgeweitet, d.h. sie wird auf einen abgegrenzten Handlungsbe-

reich bezogen.
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Der Begriff "Effizienz-Divergenz" hat sich bereits in 2. .« Zusam-
menhiingen als niitzlich erwiesen: er konnte herangezogen werden in
Uberlegungen, die eine Unterteilung der Planung von Handlungs-
wegen und damit auch die Unterscheidung zwischen den Ebenen der
Handlungsplanung und der Zielplanung betreffen. Weiterhin war
dieser Begriff geeignet, um Kriterien fiir eine angemessene Wahl
von Handlungszielen zu bestimmen. Wir werden nun zeigen, daB
dieser Begriff auch brauchbar ist, um eine Definition der "Kontrolle
in bezug auf einen Handlungsbereich" zu entwickeln.

Verschiedene Handlungsbereiche werden sich u.a. dadurch unter-
scheiden, daB es in ihnen eine gréBere oder geringere Anzahl von
hoch effizient-divergenten Konsequenzen gibt. Eine insgesamt ho-
here Anzahl von hoch effizient-divergenten Konsequenzen in einem
Handlungsbereich hat folgende Vorteile:

- die Planung des Handelns in einem solchen Handlungsbereich ist
erleichtert, weil - im Durchschnitt gesehen - kiirzere Antizipa-
tionsspannen erforderlich sind. Denn eine prézise Planung des
Handelns braucht iiber die jeweils nichste hoch effizient-diver-
gente Konsequenz nicht hinauszureichen (vgl. Abschnitt 4.1.4.).
Dies vereinfacht die Handlungsregulation auf der Ebene der
Handlungsplanung.

- Es gibt in einem solchen Handlungsbereich insgesamt eine groBe-
re Anzahl von Konsequenzen, die als Zielkonsequenzen geeignet
sind (vgl. Abschnitt 4.2.). Der Handelnde hat damit eine groBe-
re Auswahl zwischen als Handlungszielen geeigneten Konsequen-
zen. Dies ist gleichbedeutend mit einer Erleichterung der groben
Planung von ldngerfristig aufeinanderfolgenden Zielkonsequenzen,
also der Erleichterung der Handlungsregulation auf der Ebene
der Zielplanung.

- Die Struktur eines solchen Handlungsbereiches ist besser ge-
eignet, nach dem Prinzip der hierarchisch-sequentiellen Hand-
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lungsregulation = guliert zu werden, denn es gibt verbesserte
Moglichkeiten der "Arbeitsteilung" zwischen der Ebene der
Zielplanung und der Ebene der Handlungsplanung.

Insgesamt ist also in einem Handlungsbereich‘, in dem es mehr hoch
effizient-divergente Konsequenzen gibt, die Handlungsregulation
erleichtert. Wir wollen daher diesen Aspekt als "Regulierbarkeit"

bezeichnen. Die Regulierbarkeit eines Handlungsbereiches ist also
umso hoher, je mehr hoch effizient-divergente Konsequenzen es in
ihm gibt.

Formal 1ldBt sich die Regulierbarkeit verschiedener Handlungsbe-
reiche iiber den Durchschnitt (das arithmetische Mittel) der Effi-
zienz-Divergenz aller Konsequenzen eines Handlungsbereiches de-
finieren. Denn gibt es in einem Handlungsbereich insgesamt mehr
hoch effizient-divergente Konsequenzen als in einem anderen, wird
sich dies auch in einer héheren durchschnittlichen Effizienz-Diver-
genz niederschlagen.

Streng genommen miiBte hier noch die Verteilung der hoch effi-
zient-divergenten Konsequenzen iiber die Zeitpunkte des Hand-

lungsbereiches beriicksichtigt werden (vgl. dazu Anhang VI).

Die Hohe der Effizienz-Divergenz einer Konsequenz kennzeichnet die
Vielfalt der effizienten Handlungsméglichkeiten, die mit dem Errei-
chen einer Konsequenz gegeben sind. Daher kennzeichnet die so de-

finierte Regulierbarkeit eines Handlungsbereiches die in ihm durch-

schnittlich gegebene Vielfalt effizienter Handlungsmoglichkeiten.

Es ldBt sich nun begriinden, daB die "Regulierbarkeit" eines Hand-

lungsbereiches gleichzeitig das Ausma8 der "Kontrolle in bezug auf

einen Handlungsbereich" kennzeichnet:

Im Abschnitt 1.5.1. war das Konzept der Kontrolle allgemein als ein
Konzept der "Erreichbarkeit von Handlungszielen" bezeichnet wor-
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den. Wenn die Regulierbarkeit eines Handlungsber _hes hoch ist,
so ist (siehe oben) sowohl die Handlungsplanung wie auch die
Zielplanung wie auch die "Arbeitsteilung" zwischen diesen beiden
Ebenen erleichtert. Daraus 148t sich folgern, daB generell die
Moéglichkeiten der Erreichbarkeit von Handlungszielen in einem
solchen Handlungsbereich besser sind. Wird also die "Regulierbar-
keit" eines Handlungsbereiches als "Kontrolle in bezug auf einen
Handlungsbereich" definiert, so entspricht dies dem Grundgedan-
ken, Kontrolle als Erreichbarkeit von Handlungszielen aufzufassen.
Weiterhin kann gezeigt werden, daB die so gefaBte "Kontrolle in
bezug auf einen Handlungsbereich" eine Verallgemeinerung der in
Abschnitt 2.3.1. definierten "Kontrolle in bezug auf ein Ziel" ist.
Letztere ist durch die Wegwahrscheinlichkeit des maximalen Hand-
lungsweges zur Zielkonsequenz bestimmt. Davon ausgehend konnte
versucht werden, die Kontrolle in bezug auf einen Handlungsbereich
durch den Durchschnitt aller maximalen Handlungswege, von allen
Konsequenzen aller Zeitpunkte zu allen moglichen Konsequenzen
alier folgenden Zeitpunkte zu definieren. Ein solches MaB hitte
jedoch einen gravierenden Nachteil: es ist abhingig von der GroBe
des Handlungsbereiches. Dies wird in Anhang V diskutiert und
gleichzeitig demonstriert, da8 der Durchschnitt der Effizient-Diver-
genz aller Konsequenzen diesen Nachteil nicht hat, aber durchaus
in enger Beziehung 2zu dem Durchschnitt aller maximalen Hand-

lungswege steht.

Denn in die Errechnung des Produkts der Wirkwahrscheinlichkeiten
einer maximalen Wegwahrscheinlichkeit gehen immer die hochsten
Wirkwahrscheinlichkeiten fiir die Erreichung der jeweiligen Folge-
konsequenz ein. Die hdchste Wirkwahrscheinlichkeit geht aber auch in
die Berechnung der Effizienz-Divergenz der vor der Folgekonsequenz
liegenden Konsequenz ein. So fiihrt eine Erhdhung bzw. Verringerung
der Effizienz-Divergenz einer Konsequenz immer auch zu einer Erhé-
hung bzw. Verringerung wenigstens einer maximalen Wegwahrschein-
lichkeit im Handlungsbereich und umgekehrt. Auch unter diesem Aspekt
wire es eigentlich notwendig, die Verteilung der Effizienz-Diver-
genten iiber die Zeitpunkte zu beriicksichtigen. Wie schon erwéhnt,
wird dies im Anhang VI ausgefiihrt. Wir werden hier und im folgenden
auf diese Differenzierung verzichten.

122



Zusammenfassen.. Der Durchschnitt der Effizient-Divergenz aller
Konsequenzen wird als "Regulierbarkeit eines Handlungsbereiches"
definiert. Bei hdherer Regulierbarkeit ist generell die Erreichbarkeit
von Zielen in einem Handlungsbereich erleichtert. Das AusmaB der
Regulierbarkeit entspricht daher der "Kontrolle in bezug auf einen
Handlungsbereich". Die so definierte Kontrolle liB8t sich auch als
Verallgemeinerung der "Kontrolle in bezug auf ein Ziel" verstehen.
Die Hohe der Kontrolle als Regulierbarkeit eines Handlungsbereiches

gibt an, wie groB die Vielfalt der effizienten Handlungsmdglichkeiten

in diesem Bereich ist.

5.3. Kontrollkompetenz in bezug auf einen Handlungsbereich

Um auch den Begriff "Kontrollkompetenz in bezug auf einen Hand-
lungsbereich" einzufiihren, bedarf es weitaus weniger ausfiihrlicher
Erlduterungen als im vorangegangen Abschnitt. Bereits im Abschnitt
4.3. wurde der Begriff Kontrollkompetenz erweitert: Unter dem Ge-
sichtspunkt der Wahl von geeigneten Handlungszielen muB ein
kompetent Handelnder besonders die hoch effizient-divergenten Kon-
sequenzen kennen. Natiirlich wire es am giinstigsten, wenn das
gesamte Handlungsfeld - bzw. ein Handlungsbereich - vollstindig
und richtig in der inneren Reprisentation abgebildet wire. Dies
erscheint jedoch unrealistisch, es ist daher erforderlich, sich an
"wichtigen Punkten" zu orientieren. Eben dies sind die hoch effi-

zient-divergenten Konsequenzen.

Damit ist auch bereits die "Kontrollkompetenz in bezug auf einen
Handlungsbereich” gekennzeichnet. Generell hingt sie von der
Realitdtsnihe der inneren Reprisentation eines Handlungsbereiches
ab. Besonders wichtig ist dabei eine realititsgerechte Abbildung der
hoch effizient-divergenten Konsequenzen. Dadurch ist auch die
Einschidtzung der Kontrolle als Regulierbarkeit eines Handlungs~

bereiches erleichtert.
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5.4. Beziige zu den Begriffen "Handlungsspielraum” ...d
"Freiheitsgrad"

Den Begriff "Handlungsspielraum" fiihrte Ulich (1972) im Rahmen
von Uberlegungen zur Arbeitsgestaltung ein. Die GroBe des Hand-
lungsspielraumes einer Arbeitstitigkeit wird von ihm als abhingig
gesehen vom "Titigkeitsspielraum" und vom "Entscheidungs- und
Kontrollspielraum" ("Kontrolle" im Sinne von "Priifen", also nicht im
Sinne des in dieser Arbeit entwickelten Konzepts). Der Handlungs-
spielraum einer Arbeitstitigkeit sei umso groBer, je verschieden-
artiger die einzelnen Titigkeiten sind, je mehr selbsténdige Ent-
scheidungen und Priifvorginge die Arbeitstitigkeit enthilt. Es
konne angenommen werden, da8 eine Teilung der Arbeit, die in die
Richtung auf stindige Wiederholung der gleichen Einzeltitigkeit geht
und damit in Richtung auf eine Beschrinkung des Handlungsspiel-
raums, "die Entfaltung menschlicher Fihigkeiten in moglicherweise
erheblichem AusmaB beeintrichtigt oder gar verhindert” (ebd., S.
265). In einer humanen Arbeitsgestaltung sollte es u.a. eine wichti-
ge Aufgabe sein, fiir ausreichend gro8e Handlungsspielrdume zu
sorgen (vgl. auch Ulich und Frei, 1980).

Um zu verdeutlichen, da8 der Begriff "Handlungsspielraum" in
enger Beziehung zur "Kontrolle als Regulierbarkeit" steht, sollen
zunichst einige Begriffe unseres Konzepts auf eine einzelne Ar-
beitstiitigkeit bezogen werden: Ein Titigkeitsbereich, der zu einer
Arbeitstitigkeit gehort, 148t sich als "Handlungsbereich" auffassen.
Den méglichen "Handlungen" entsprechen mogliche Tatigkeitselemen-
te, den "Konsequenzeh" mogliche Zustinde nach der Ausfiihrung
von Titigkeitselementen. Das herzustellende Arbeitsergebnis ent-
spricht der "Zielkonsequenz". Wir konnen davon ausgehen, daB die
"Wirkwahrscheinlichkeiten” alle nahezu 1 betragen, da gerade in der
Arbeitstiitigkeit die Titigkeitselemente h#ufig geiibte Handlungen
sind, also entsprechend hohe Handlungsfertigkeit - sowohl durch
Priizisierung der Bewegungsabliufe wie auch durch Superierungen
(vgl. Abschnitt 3.2.1.) - ausgebildet wurde. (Dies gilt natiirlich
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nicht fiir die Phasun des Erlernens von bestimmten Arbeitstitigkei-
ten). Die verschiedenen méglichen Titigkeitselemente (= Handlun-
gen) miissen dann in der Arbeitstitigkeit so ausgewihlt und in eine
zeitliche Abfolge gebracht werden, daB mit dieser Abfolge (= Hand-
lungsweg) das geforderte Arbeitsergebnis (die Zielkonsequenz)
hergestellt wird.

Auflerhalb dieses Handlungsbereiches liegen Titigkeitselemente, die
nichts zur Herstellung des Arbeitsergebnisses beitragen oder die
durch Vorschriften dem Arbeitenden nicht gestattet sind.

Die "Regulierbarkeit" war im vorigen Abschnitt als durchschnittliche
Effizienz-Divergenz der Konsequenzen eines Handlungsbereiches
definiert worden. Unter der Annahme, daB8 im Bereich der Arbeits-
tdtigkeit die Wirkwahrscheinlichkeiten aller Handlungen maximal
sind, ist die Effizient-Divergenz einer Konsequenz allein von der
Divergenz abhingig (der Leser moge auch iiberpriifen, daB8 sich die
im Anhang IV gegebene Formel fiir die Effizienz-Divergenz auf die
Formel fiir die Divergenz einer Konsequenz reduziert, wenn alle
Wirkwahrscheinlichkeiten 1 sind). Die "Kontrolle als Regulierbarkeit
des Handlungsbereiches" hingt damit generell von den Moglichkeiten
ab, sich an bestimmten Stellen (bestimmten Konsequenzen) zwischen

unterschiedlichen moglichen Handlungen entscheiden zu kénnen.

Der Begriff der "Regulierbarkeit" entspricht daher dem, was auch
der Begriff "Handlungsspielraum" bezeichnen soll. Besteht z.B. eine
Arbeitstiitigkeit in der stindigen Wiederholung der gleichen Tatig-
keitsabfolge und gibt es keine Méglichkeiten, innerhalb der Ausfiih-
rung dieser Arbeitstitigkeit (also innerhalb des Handlungsberei-
ches) auch unterschiedliche Handlungsméglichkeiten zu realisieren,
so ist der "Handlungsspielraum" minimal und die "Kontrolle als
Regulierbarkeit" 0.

In einem solchen Fall kann die gesamte Arbeitstitigkeit allein auf
der Ebene der Handlungsausfiihrung reguliert werden - iibergeord-
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nete Ebenen werden nicht benétigt und damit ihr orauch inner-
halb der Arbeitstitigkeit auch nicht geiibt. Daher ist auch anzu-
nehmen, daB "die Entfaltung menschlicher Fihigkeiten in moglicher-
weise erheblichem AusmaB beeintrichtigt oder gar verhindert wird"
(Ulich 1972, S. 265). Wir werden dies im Kapitel 10 ausfiihrlicher
behandeln.

Hacker (1978) bringt den Begriff "Handlungsspielraum" mit dem
Konzept der '"Freiheitsgrade" in Verbindung. "Freiheitsgrade"
werden wie folgt beschrieben: "Es ist fiir Arbeitstidtigkeiten in der
Produktion charakteristisch, daB das geforderte Arbeitsergebnis auf
verschiedene Art, d.h. mit unterschiedlichen Titigkeitsstrukturen
erreicht werden kann. Dabei existiert sehr hidufig auch nicht nur
eine Optimalvariante, sondern eine Reihe strukturell unterschiedli-
cher, gleich giinstiger Varianten. Wir bezeichnen diese Moglichkei-
ten zum unterschiedlichen aufgabenbezogenen Handeln als Freiheits-
grade" (ebd., S. 72). Die Freiheitsgrade sind gegeben an bestimm-
ten "Eingriffspunkten" im ProduktionsprozeB8, an denen unterschie-
dliche Entscheidungen iiber die Fortfiihrung des "Arbeitsweges"
moglich sind (ebd., S. 68 ff). Der "Handlungsspielraum" innerhalb
einer Arbeitstitigkeit wird dann durch die "Summe der Freiheits-
grade" gekennzeichnet (ebd., S. 73).

Hier wird die enge Beziehung zwischen "Handlungsspielraum" und
"Kontrolle als Regulierbarkeit" noch deutlicher. "Eingriffspunkte",
an denen "Freiheitsgrade" gegeben sind, entsprechen "Konsequen-
zen", an denen die "Effizienz-Divergenz" groBer als 0 ist, da es an
diesen Stellen mehr als nur eine Handlungsmoglichkeit gibt. Der
Definition des "Handlungsspielraums" durch die "Summe der Frei-
heitsgrade" zielt darauf, das AusmaB der Moglichkeiten, in der
Arbeitstitigkeit unterschiedliche Wege verfolgen konnen, zu erfas-
sen. Eben dies wird auch mit dem Begriff "durchschnittliche Effi-
zienz-Divergenz" bzw. "Kontrolle als Regulierbarkeit" gekennzeich-
net. Aussagen liber die GroéBe des Handlungsspielraumes einer
Arbeitstiitigkeit entsprechen also Aussagen {iiber die Hohe der
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Kontrolle in bez. _ auf den Handlungsbereich der Arbeitstiitigkeit
bzw. iliber die Hohe der Regulierbarkeit dieses Handlungsbereiches.

Hacker (1978, siehe auch Hacker und Matern 1980) unterscheidet
zwischen "objektivem" und "subjektivem" Handlungsspielraum. Der
"objektive Handlungsspielraum" ist bestimmt durch das objektive
Vorhandensein von Freiheitsgraden - d.h. unabhidngig wvon der
Kenntnis des Arbeitenden dariiber. Der "subjektive Handlungs-
spielraum” betrifft allein die Kenntnisse des Arbeitenden; er kann
iibersehen, daB es an bestimmten Eingriffspunkten Freiheitsgrade
gibt oder er kann irrtiimlicherweise bestimmte Freiheitsgrade fiir
gegeben halten. Im letzten Fall kommt es eher zu "unprizisen und
falschen MaBnahmen" im Verlauf der Arbeitstidtigkeit, im ersten Fall
"ist die Arbeitstitigkeit eintSniger, umstidndlicher, belastender als
bei der Ubereinstimmung von objektivem und subjektivem Hand-
lungsspielraum” (Hacker und Matern 1980, S. 40 f).

Wie man leicht sieht, ist mit dem Begriff "subjektiver Handlungs-
spielraum” ein Aspekt angesprochen, der in unserem Konzept die
"Kontrollkompetenz in bezug auf einen Handlungsbereich" betrifft.
Fir diese war hervorgehoben worden, da8 sie insbesondere von der
Kenntnis der hoch effizient-divergenten Konsequenzen abhidngt. Die
beiden Begriffe "subjektiver Handlungsspielraum" und "Kontroll-
kompetenz in bezug auf einen Handlungsbereich" sind jedoch nicht
identisch. Denn der "subjektive Handlungsspielraum" betrifft allein
die innere Reprisentation des Bereichs der Arbeitstitigkeit, der
"subjektive Handlungsspielraum" wire in unserem Konzept von der
durchschnittlichen Effizienz-Divergenz des Abbildes des Handlungs-
bereiches in der inneren Reprisentation abhingig. Der Begriff
"Kontrollkompetenz" bezieht sich dagegen auf das Verhiltnis zwi-
schen innerer Reprisentation und objektiv gegebenen Handlungsmog-
lichkeiten eines Handlungsbereiches - die Kontrollkompetenz ist
umso hoher, je mehr die innere Reprisentation der objektiven
Struktur des Handlungsbereiches nahe kommt. Dem Begriff "Kon-
trollkompetenz" entspricht daher erst das "Verhiltnis von objekti-
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vem und subjektivem Handlungsspielraum" (Hacker . J Matern 1980,
S. 40).

Ebenso wie Ulich (1972) es fiir erforderlich hilt, daB eine humane
Arbeitsgestaltung groBere Handlungsspielrdume schaffen soll, sieht
Hacker grioBere Handlungsspielrdume als persdnlichkeitsfordernder
an und sieht die Verfiigbarkeit von Freiheitsgraden - und damit von
groBerem Handlungsspielraum - im Zusammenhang mit den Ebenen
der psychischen Regulation (ebd., S. 106).

Formulieren wir nun diese Forderungen bzw. Aussagen in den
Begriffen unseres Konzepts: Eine humane bzw. personlichkeitsfor-
derliche Arbeitstitigkeit ist durch ausreichend hohe Kontrolle als
Regulierbarkeit des Handlungsbereiches "Arbeitstitigkeit" herzu-
stellen. Arbeitstitigkeiten mit geringer Regulierbarkeit lassen nur
wenige alternative Verfahrensweisen zu, solche Arbeitstitigkeiten
erfordern im wesentlichen immer wieder die gleiche oder &#hnliche
Abfolge von Teilarbeitstitigkeiten. Arbeitstiitigkeiten mit hoher
Regulierbarkeit enthalten Zwischenergebnisse, an deren Stelle die
Entscheidung zwischen alternativen Verfahrensweisen moglich ist,
enthalten also Konsequenzen mit einer Effizienz-Divergenz, die
groBer als 0 ist. Die damit erhhte Regulierbarkeit bedeutet gleich-
zeitig, daB die Ebene der Zielplanung (wenn hier auch eher von
"Teilzielplanung" gesprochen werden miiBte) in der Regulation der
Arbeitstitigkeit genutzt werden kann bzw. muB (vgl. dazu Kapitel
10). Eine solche Arbeitstitigkeit ist insofern "personlichkeitsférder-
lich", als in ihr auch hohere Ebenen der Handlungsregulation bens-
tigt werden und ihr Gebrauch geiibt wird - wobei auch vermutet
werden kann, daB dies Auswirkungen auf die Regulation von Hand-
lungsbereichen auBerhalb der Arbeitstitigkeit hat. Entsprechend
lassen Arbeitstitigkeiten geringerer Regulierbarkeit die Ubung
hoherer Ebenen der Handlungsregulation nicht zu, so daB man
annehmen kann, daB der Gebrauch hoherer Ebenen auch in anderen
Bereichen erschwert ist. Letztlich liegt dieser Annahme iiber "Per-
sonlichkeitsforderlichkeit" die Auffassung zugrunde, da8 eine voll
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entwickelte Pers. .ichkeit die Handlungsregulation auf allen Ebenen
beherrscht - wobei hier die Betonung eher auf der Beherrschung
der Regulation auf oberen Ebenen liegt. (Es ist jedoch ebenso
denkbar, daB auch allein die mangelnde Beherrschung der Regula-
tion auf unteren Ebenen als Aspekt einer geringer entwickelten
Personlichkeit angesehen wird, was z.B. fiir Intellektuelle gelten
konnte, denen die praktische Anwendung ihrer Planungs-Modelle
nicht gelingt).

Wie bereits gesagt, erleichtert eine hdhere Regulierbarkeit bzw. ein
groBerer Handlungsspielraum die Bildung von Zielen bzw. Teilzielen
in der Ausfiihrung der Arbeitstitigkeit. DaB dies auch dazu fiihrt,
daB die Arbeitstitigkeit als motivierender erlebt wird, legen For-
schungsergebnisse nahe, iiber die Wolff (1981) berichtet. Sowohl in
einer Felduntersuchung wie auch einer Labor-Untersuchung erwies
sich die Moglichkeit der Bildung von "autonomen Zielen" als wichtige
Bedingung dafiir, die Arbeitstitigkeit als befriedigend und gleich-
zeitig weniger belastend zu erleben.

Im folgenden Abschnitt wird gezeigt, daB es auch theoretische
Argumente dafiir gibt, die Regulierbarkeit eines Handlungsbereiches
als motivierend fiir das Handeln in diesem Handlungsbereich anzuse-
hen.

5.5. Das Kontrollstreben

Mit der Einfithrung der "Kontrolle als Regulierbarkeit" ist unser
Konzept geniigend weit entwickelt, um nun auch auf die im Kapitel
1 gestellte Frage nach einer handlungstheoretisch begriindeten
Auffassung von Motivation Antworten zu versuchen. Man wird an
den Ausfiihrungen dieses Abschnittes erkennen, daB es vorher
nicht moglich war, hierauf einzugehen - auch wenn es sicherlich
manchen Leser gestdrt hat, daB bisher offen blieb, was denn einen
Handelnden motivieren soll, auch wirklich "geeignete Zielkonsequen-
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zen" als Ziel zu wihlen.

Im folgenden verzichten wir zunichst darauf, auch die "Handlungs-
fertigkeit" zu beriicksichtigen. Am Ende dieses Abschnittes kommen
wir darauf zuriick.

Man mufl davon ausgehen, daB jedes Lebewesen bzw. jede Art das
Bestreben hat, sich selbst bzw. die eigene Art zu erhalten. Dieses
Bestreben #uBert sich in Aktivititen, die das Leben erhalten bzw.
das Leben der Art fortsetzen.

Ndhme man an, ein Lebewesen habe dieses Bestreben nicht, miiBte
man daraus folgern, daB dieses Lebewesen in absehbarer Zeit ster-
ben wird, also seine Existenz als Lebewesen verlieren wird. Nun
mag ein solcher Fall durchaus vorkommen, es kann jedoch nicht der
Normalfall innerhalb einer Art sein (man wiirde wohl auch solch ein
Lebewesen als krank oder in irgendeiner Weise deformiert bezeich-
nen), denn hitte eine ganze Art Kkein Bestreben, ihr Leben zu
erhalten, wiirde sie als Art untergehen, also wiren die Lebewesen
dieser Art nach einiger Zeit auch nicht mehr als Lebewesen existent.
Ein Lebewesen zu sein impliziert also, ein Bestreben zu haben, das
eigené Leben zu erhalten (wir sehen hier von solchen Arten ab, fir
die allein das Bestreben zur Erhaltung der Art wirksam ist und fiir
die der vorangegangene Satz umformuliert werden miite: eine
lebende Art zu sein, impliziert, ein Bestreben 2zur Erhaltung des
Lebens der Art zu haben).

Das Bestreben zur Erhaltung des Lebens muB sich in dem Verhalten
duBern, in dem jeweiligen Lebensraum Situationen aufzusuchen oder
zu schaffen, die Moglichkeit zum Uberleben bieten, d.h. die Mog-
lichkeit bieten, das Verhalten iiberhaupt fortzusetzen. Dies bedeutet
zunichst einmal nichts weiter als Situationen, die den eigenen
Untergang implizieren, zu vermeiden und Situationen, die die Uber-
lebens- und Fortpflanzungschancen erhaiten, aufzusuchen. Was
kennzeichnet nun die letzteren Situationen? DaB von ihnen aus

130




ebensolche weitere Jituationen erreichbar sind!

Ob nun Situationen solche sind, die die Lebensmdglichkeiten erhal-
ten, weil sie das Erreichen weiterer ebensolcher Situationen ermog-
lichen, muB den aufzusuchenden Situationen "anzusehen" sein.
Hierbei helfen den Lebewesen mit weniger ausgebildeten Nervensy-
stemen biologisch verankerte Reiz-Reaktions-Verkniipfungen, deren
Angemessenheit sich durch das Uberleben der Art beweist.

Aber wir kénnen die Erhaltung des Lebens durch Erhaltung der
Moglichkeiten, das Verhalten fortzusetzen, auch "handlungstheo-
retisch" betrachten - wobei wir allerdings nicht von "Handlungen",
sondern von "AKktivititen" sprechen wollen:

Die Situation, die das Ergebnis einer Aktivitdt ist, 148t sich als
"Aktivitits-Konsequenz" bezeichnen. Um das eigene Leben zu erhal-
ten, muB durch die jeweils zeitlich aktuelle Aktivitit eine Aktivi-
tits-Konsequenz erreicht werden, die eine weitere Aktivitit moglich
macht. (Hier erkennt man bereits eine Entsprechung zur "Kontrolle
in bezug auf ein Ziel", denn das Erreichen der niichsten geeigneten
Aktivitits-Konsequenz muB8 mit hoher Wahrscheinlichkeit moglich
sein, wenn die Wahrscheinlichkeit der Lebenserhaltung hoch sein
soll). Schon auf einer sehr niedrigen Entwicklungsstufe des Lebens

“wird die I'Jberlebens-;Chance dadurch erhoéht, daB es dem Lebewesen

moglich ist, Umweltgegebenheiten zu beriicksichtigen (vgl. z.B.
Leontjew 1977a, S. 155). "Handlungstheoretisch" bedeutet dies, daB
dem Lebewesen unterschiedliche Arten von Aktivititen moglich sind,
so daB es in der Lage ist, auf unterschiedliche Umweltgegebenheiten
mit unterschiedlichen, jeweils angemessenen Aktivititen zu reagie-
ren. Mit einer entsprechenden Hoherentwicklung des Lebens im
Verlauf der Phylogenese geht somit einher, daB die Vielfalt der
Moglichkeiten, unterschiedliche Aktivititen zu zeigen, zunimmt. Es
scheint uns auf der Hand zu liegen, daB8 unter diesem Aspekt der
Hoherentwicklung die Chancen des Uberlebens dann weiter erhoht
werden, wenn ein Lebewesen in der Lage ist, durch seine Aktivitd-
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ten auch solche Aktivitits-Konsequenzen herzust n, in denen eine
hohere Anzahl von unterschiedlichen Aktivitdten auch moglich sind;
d.h. von denen aus mehrere Aktivititsarten das Leben sichern
konnen - also zu AKktivititskonsequenzen fiihren, die weitere eben-
solche Aktivititskonsequenzen erreichbar machen. Im Verlauf der
phylogenetischen Hoherentwicklung mii8te sich somit die Vielfalt
moglicher Aktivititen erweitern und das Bestreben 2zu Uberleben
darin resultieren, Situationen 2u schaffen, die diese Vielfalt auch
anwendbar machen.

Dies ist der gleiche Grundgedanke, der dem Konzept "Kontrolle als
Regulierbarkeit" zugrunde liegt: Es geht darum, das Handeln (die
Aktivitidten) so zu lenken, daB eine Vielfalt von unterschiedlichen
Handlungsméglichkeiten (Aktivitdtsmoglichkeiten) erhalten bleibt.
Aus der Notwendigkeit, da8 Lebewesen das Bestreben nach Uber-
leben haben, kann daher die Annahme hergeleitet werden, da
hoherentwickelte Lebewesen ein Kontrollstreben haben. Es besteht
darin, das Verhalten so einzurichten, daB die Regulierbarkeit imLe-

bensraum erhalten bleibt.

Sicherlich sind die Uberlegungen, mit der diese Annahmen herge-
leitet werden, recht abstrakt, und es wire eigentlich erforderlich,
sie durch Ergebnisse der phylogenetischen Forschung zu belegen.
Dies zu versuchen, wiirde uns jedoch iiberfordern - immerhin miite
eine groBe Anzahl von Befunden und eine Reihe theoretischer
Ansitze (vgl. 2.B. Cisek und Hodanova 1971) aus der einschldgigen
Literatur "handlungstheoretisch" analysiert werden, was ein ganzes
Buch oder mehr fiillen wiirde. Wir beschrinken uns daher darauf,
zu hoffen, daB diese Uberlegungen entsprechend begriindet werden
konnten und wollen im iibrigen zusehen, wieweit die Annahme eines
"Kontrollstrebens" theoretisch trigt, ob sie also einen ausreichend
hohen Erklirungswert im Rahmen der Theorie der Handlungsregula-
tion haben kann.

Das Kontrollstreben ist beim nicht lernfihigen Lebewesen allein i{iber
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biologisch vere e Reiz-Reaktions-Verkniipfungen vermittelt. Uber
das Kontrollstreben bei lernfihigen Lebewesen kann Weiteres, iiber
das bloBe Streben nach Erhaltung der Kontrolle Hinausgehendes,
gefolgert werden. DaB ein Lebewesen in der Lage ist zu lernen,
bedeutet, daB es vergangene Erfahrungen im aktuellen und zukiinf-
tigen Verhalten in irgendeiner Weise beriicksichtigen kann. Vor dem
Hintergrund der Annahme des Strebens nach Kontrolle miissen diese
Erfahrungen zur Erhaltung der Kontrolle niitzlich werden. Sie
werden dies dann, wenn dem Lebewesen die vergangenen Erfahrun-
gen die Erhaltung der Kontrolle verbessert ermoglichen, d.h. wenn
das Lebewesen sich Kontrollkompetenz aneignet, also Kenntnisse
iber den Lebensraum. Dies nicht unbedingt im Sinne von bewuBter
Kenntnis, sondern auch schon im Sinne des Erlernens neuer Reiz-
Reaktions-Verkniipfungen, die die Kontrolle erhalten bzw. gegen-
liber den genetisch erworbenen Reiz-Reaktions-Verkniipfungen die
Moglichkeit zur Erhaltung der Kontrolle verbessern. In dem MaBe,
wie die genetisch erworbenen Reiz-Reaktions-Verkniipfungen die
Méglichkeit zur Erhaltung der Kontrolle verbessern. In dem Mage,
wie die genetisch erworbenen Reiz-Reaktions-Verkniipfungen eines
Lebewesens fiir die Erhaltung der Kontrolle nicht ausreichen, es
also auf das Lernen angewiesen ist, muB daher das Kontrollstreben

nicht nur das Streben nach Kontrolle, sondern auch das Bestreben
nach Kontrollkompetenz beinhalten. Das Streben nach Kontrollkom-
petenz - das z. B. als "exploratory behavior" auftreten kann -

wird um so groBer sein, je mehr die Verhaltensregulation aufgrund
genetisch erworbener Verhaltensmuster zuriicktritt gegeniiber der
Verhaltensregulation aufgrund von in der Erfahrung erworbenen

Kenntnissen des Lebensraums.
Das Kontrollstreben besteht danach also im Streben nach Erhaltung
der Kontrolle und nach Erlangung von Kontrollkompetenz (letzteres

gilt natiirlich nur fir lernfihige Lebewesen).

Fragt man jedoch, was "Erhaltung der objektiven Kontrolle" bedeu-
tet, wird ein weiteres Charakteristikum des Kontrollstrebens deut-
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lich. Denn wie hoch ist eigentlich die Kontrolle, 2ren Hohe erhal-
ten bleiben soll? Es ist doch davon auszugehen, da8 im Verlaufe
von Aktivititen (d.h. im Verlaufe des Verfolgens von Handlungs-
wegen und damit des Erreichens von Konsequenzen in Handlungs-
bereichen) die Kontrolle fortlaufend variiert: Es stehen immer
wieder andere Zielkonsequenzen im Handlungsbereich zur Verfii-
gung, die mit immer wieder unterschiedlichen Wegwahrscheinlichkei-
ten erreicht werden konnen. Ebenso wird die durchschnittliche
Effizienz-Divergenz des jeweils neu zuginglichen Teils des Hand-
lungsbereiches fortlaufend Schwankungen unterliegen. Es ist offen-
sichtlich sinnlos anzunehmen, daB die Héhe der Kontrolle in dem
Sinne "erhalten" wird, daB Schwankungen nach oben ausgeglichen
werden, um einen unter solchen Maxima liegenden Betrag der Kon-
trolle konstant zu halten. Denn eine hohere Kontrolle bietet ja
bessere Moglichkeiten der Regulation in Handlungsbereichen, also
auch bessere Uberlebensmoglichkeiten. Dagegen ist es sinnvoll,
Schwankungen der Kontrolle nach unten zu begegnen, indem be-
stimmte Konsequenzen oder Handlungsbereiche aufgesucht werden,
die bessere Moglichkeiten, d.h. hohere Kontrolle verfiigbar machen.
Daher muB gefolgert werden, daB das Streben nach "Erhaltung" der
Kontrolle letztlich das Streben nach ErhShung der Kontrolle mit be-
inhaltet.

Das Kontrollstreben soll dasher bezeichnet werden als ein Streben
nach Erhaltung und Erhdhung der Kontrolle und ein Streben nach
Erlangung - d.h. auch Erhaltung und Erhdhung - der Kontrollkom-

petenz.

Dem Streben nach Erhaltung und Erhshung der Kontrolle entspricht
also ein Bestreben, solche Handlungsbereiche aufzusuchen, deren
Regulierbarkeit hoher ist, d.h. in denen die Moglichkeiten der Ent-
scheidung zwischen vielen Fortsetzungsméglichkeiten der Handlungs-
wege vielfiltig sind. Die angestreb.ten Ziele sind dabei gerade solche
Konsequenzen, die solche Entscheidungen in besonders hohem MaBe
mbglich machen. Diese Moglichkeiten kénnen freilich nur realisiert

134



werden, wen die Elemente des Handlungsbereiches bekannt sind,
was durch Erfahrungen im Handlungsbereich erreicht wird. Ein Teil
der Handlungen bzw. Handlungswege wird daher - dem Streben
nach Kontrollkompetenz entsprechend - auch allein zum Zwecke der
Erkundung des Handlungsbereiches ausgefithrt. Dies besonders
dann, wenn der Handlungsbereich noch wenig bekannt ist.

Konkrete Handlungsbereiche sind nicht als starre, stets unverin-
derte Strukturen anzusehen, sie dndern sich sowohl durch externe
Einfliisse wie durch das Handeln des Handelnden selbst. Der Han-
deinde kann auch selbst Handlungsbereiche verindern, wobei der
Behauptung des Kontrollstrebens entsprechend solche Anderungen
angestrebt werden miiBten, die die Regulierbarkeit erhdhen. Die
extern und vom Handelnden selbst bewirkten Anderungen der
Strukturen von Handlungsbereichen erfordern auch fortlaufend
neuen Erwerb von Kontrollkompetenz, denn diese ist ja nur dann
hoch, wenn die Kenntnis des Handlungsbereiches der Realitit ent-
spricht. Daher werden auch bei hoher Kontrollkompetenz immer
wieder Erkundungen der Handlungsbereiche notwendig sein.

Zu Anderungen von Handlungsbereichen, die vom Handelnden selbst
bewirkt werden, kommt es auch durch die Ausbildung von Hand-
lungsfertigkeit, wie im Kapitel 3 gezeigt wurde: Handlungsfertigkeit

kann durch Schaffung geeigneter materieller Grundlagen der Hand-
lung, durch prizise Bewegungsausfithrungen oder durch bessere
Beriicksichtigung von Umweltvariationen erhsht werden; solche
Erhdhungen fiihren im Modell des Handlungsfeldes zu h&heren
Wirkwahrscheinlichkeiten einzelner Handlungen. Da nun die "Kontrol-
le als Regulierbarkeit" nicht blo8 von der Vielfalt beliebiger Hand-
lungsmoéglichkeiten abhingt, sondern von der Vielfalt effizienter
(eindeutiger, mit hoher Wahrscheinlichkeit zu bestimmten Konsequen-
zen fiihrender) Handlungsmoglichkeiten, muB auch die Ausbildung
von Handlungsfertigkeiten zu solchen Anderungen der Struktur von
Handlungsbereichen fiihren, die insgesamt gesehen die Regulierbar-
keit des Handlungsbereiches erhShen. Das von uns postulierte
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Kontrollstreben umfa8t daher auch das Bestreben andlungsfertig-

keit auszubilden.

Insgesamt ist also das Kontrollstreben darauf gerichtet, die Regu-

lierbarkeit von Handlungsbereichen zu erhalten und zu erhdhen, die

Kontrollkompetenz in ihnen zu erhalten und zu erhthen und Hand-

lungsfertigkeiten auszubilden. Das Kontrollstreben kann als eine hé-

here Form des Strebens nach Uberleben angesehen werden.

Das Kontrollstreben ist damit ein Bediirfnis, das zwar durch Er-
haltung und Erhéhung der Kontrolle, Kontrollkompetenz und der
Handlungsgeschicklichkeit befriedigt, aber nicht erschopft werden
kann. D. h. es kann z. B. befriedigend sein, wenn Erhchungen
der Kontrolle oder der Kontrollkompetenz oder der Handlungsfertig-
keit gelungen sind. Endgiiltig befriedigt kdnnte es jedoch nur dann
sein, wenn einer weitere Erhéhung der Regulierbarkeit im gesamten
Lebensbereich nicht mehr méglich wire. Das ist jedoch eine Fiktion,
wenn auch in den Vorstellungen der Menschen diese Fiktion zu
finden ist, z. B. in Vorstellungen von Zauberern oder Gottern, die
zu  jedem Zeitpunkt (Konsequenz) alle {iberhaupt moglichen zu-
kiinftigen Zustinde (Folgekonsequenzen) herbeifiihren konnen - ja
sogar nicht mbgliche Zustinde - und die damit iiber Handlungs-
bereiche verfiigen, deren "durchschnittliche Effizienz-Divergenz" 1
betrigt.

Die allgemeine Zielsetzung auf der Ebene der Bereichsplanung mu8

nun - gemi#B der Annahme des Kontrolistrebens - darin bestehen,
das Handeln im gesamten System der verfiigbaren Handlungsbereiche
so zu koordinieren, daB8 die Regulierbarkeit und Kontrollkompetenz
in diesen Handlungsbereichen insgesamt erhalten und erhéht wird.
Dies bedeutet nicht, daB die Regulierbarkeit und Kontrollkompetenz
in jedem Handlungsbereich in gleichem AusmaB bedeutsam ist. Wie
schon im Abschnitt 5.1. ausgefiihrt, werden bestimmte Handlungsbe-
reiche "grundlegender" sein, da ihre Regulierbarkeit auch fiir das
Handeln in anderen Handlungsbereichen von Bedeutung ist. Auf der
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Ebene der | ceichsplanung muB daher auch entschieden werden,
fiir welche Handlungsbereiche die Erhaltung und Erhdhung der
Regulierbarkeit und Kontrollkompetenz vordringlich ist und fir
welche nicht.

5.6. Zusammenfassung: Aktivitdten auf der Ebene der Bereichs-
planung

Auf der Ebene der Bereichsplanung wird das Handeln in verschie-
denen Handlungsbereichen iibergreifend miteinander koordiniert. An
die darunter liegende Ebene der Zielplanung wird iibergeben, in
welchem Handlungsbereich jeweils aktuell gehandelt werden soll;
bzw. welche langfristige, grobgeplante Abfolge von Zielkonsequen-
zen verfolgt werden soll. Auf der Ebene der Bereichsplanung wer-
den also verschiedene "Zielprogramme" miteinander koordiniert.

Die allgemeine Zielsetzung ist dabei, die Regulierbarkeit der ver-
schiedenen Handlungsbereiche zu erhalten und zu verbessern, also
die Hohe der Kontrolle in den verschiedenen Handlungsbereichen zu
erhalten und zu vergroBern. Es wird angenommen, da8 diese allge-
meine Zielsetzung aus einem Kontrollstreben resultiert, das eine
hohere Form des Strebens zu iiberleben ist.

Aus der Annahme des Kontrollstrebens resultiert ebenfalls ein
Streben nach Kontrollkompetenz, also ein Bestreben, durch die
Sammlung von Handlungserfahrungen die innere Reprisentation der
jeweiligen Handlungsbereiche zu verbessern. Es werden daher auch
‘Erkundungen in Handlungsbereichen von der Ebene der Bereichs-
planung aus eingeleitet, was ebenfalls so koordiniert werden mu8,
daB gleichzeitig die Regulierbarkeit anderer Handlungsbereiche nicht
gefidhrdet wird.

Die Abgrenzung verschiedener Handlungsbereiche voneinander ist
ebenfalls eine Aufgabe der Ebene der Bereichsplanung. D. h. in
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der inneren Reprisentation des gesamten Systems ler Handlungs-
bereiche eines Handelnden miissen Bereiche unterschieden werden,
innerhalb derer jeweils eine Gruppe (untereinander durch Hand-
lungswege zu verbindender) Zielkonsequenzen liegt.

Planungen von langfristigen Abfolgen von Handlungsbereich-Uber-
gingen koénnen als "Bereichsprogramm" bezeichnet werden. In

solchen Planungen diirfte es weniger darauf ankommen, sehr viel
langfristiger als auf der Ebene der Zielplanung zu antizipieren, als
vielmehr, moglichst vieles gleichzeitig zu beachten; d. h. es geht
weniger um die Antizipationslinge als vielmehr um die Antizipations-

breite.

Es wird angenommen, daB die Ebene der Bereichsplanung in sich
hierarchisch strukturiert ist. Eine hervorgehobene Bedeutung haben
dabei "grundlegende" Handlungsbereiche, deren Regulierbarkeit
Voraussetzung fiir die Regulierbarkeit der anderen Handlungsbe-

reiche ist.

Riickmeldungen von der Ebene der Zielplanung aus an die Ebene
der Bereichsplanung betreffen die Moglichkeit, im aktuellen Hand-
lungsbereich weiterhin langfristige Abfolgen von Zielkonsequenzen
planen und erreichen zu konnen. Erscheint dies im aktuellen Be-
reich z. Z. nicht gut moglich, wird gleichzeitig nach Handlungs-
bereich-Ubergingen angefragt.

Mit der Ebene der Bereichsplanung ist die vierte Ebene unseres

5-Ebenen-Modells der Handlungsregulation beschrieben. Die fiinfte
und oberste Ebene wird im folgenden Kapitel eingefiihrt.
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6. DIE REGUL. {ONSEBENE DER ERSCHLIESSUNGSPLANUNG
UND GESAMTDARSTELLUNG DES 5-EBENEN-MODELLS

Nachdem die "Ebene der ErschlieBungsplanung" als Ebene der Koordi-
nation im Zusammenhang mit der ErschlieBung neuer Handlungsbereiche
eingefiihrt ist (Abschnitt 6.1.), wird das gesamte 5-Ebenen-Modell in
der Form einer alle Ebenen umfassenden Abbildung dargestellt (Ab-
schnitt 6.2.). Es wird dann diskutiert in bezug auf Zusammenhinge
mit dem Modell von Hacker (Abschnitt 6.3.) und als eine Hierarchie
von Zielen, die jeweils besonderen Ausprigungen des Kontrollstrebens
entsprechen (Abschnitt 6.4.). Als iibergeordneter Begriff fiir die
Handlungsfertigkeit und die Kontrollkompetenz wird der Begriff
"Handlungskompetenz" iibernommen (Abschnitt 6.5.), und auf den ver-
schiedenen Ebenen unterscheidbare Aspekte der Handlungskompetenz
erldutert. Im letzten Abschnitt (6.6.) sind die Ergebnisse dieses
Kapitels zusammengefaBt.

6.1. Die Ebene der ErschlieBungsplanung

AuBer fortlaufend notwendigen Entscheidungen fiir Handlungsbe-
reich-Uberginge und fiir die Erkundung von Handlungsbereichen
sind in der langfristigen Entwicklung des Handelnden Entscheidun-
gen notwendig, die die ErschlieBung ganz neuer Handlungsbereiche
(z. B. eines Berufsfeldes) und den Kompetenzerwerb in ihnen
betreffen. Dies kann als "ErschlieBungsplanung" bezeichnet werden.
Fir solche Entscheidungen wird eine weitere Ebene iiber der Ebene
der Bereichsplanung angenommen. Sie ist die oberste Ebene unseres
5-Ebenen-Modells der Handlungsregulation.

Zwar wird auch schon auf der Ebene der Bereichsplanung iiber die
Ausweitung bestehender Handlungsbereiche und iiber weitere Erkun-
dungen in diesen Handlungsbereichen entschieden. Fiir die Ebene
der ErschlieBung soll dagegen charakteristisch sein, da8 ginzlich
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neue Handlungsbereiche, in denen bisher noch 1 1t gehandelt
wurde und aus denen noch keine eigenen Erfahrungen vorliegen,

erschlossen werden.

Bei solchen ErschlieBungen muB der Handelnde beachten, daB die
Regulierbarkeit bestehender Handlungsbereiche nicht gefdhrdet
wird. Auf der Ebene der ErschlieBungsplanung wird also das Han-
deln in verschiedenen Handlungsbereichen koordiniert, jedoch unter
dem besonderen Aspekt, sich einen neuen Handlungsbereich zu er-
schlieBen. Zusitzlich zu der Breite der Antizipation - die vor allem
auf der Ebene der Bereichsplanung wichtig war - ist dabei gleich-
zeitig eine lingerfristige Antizipation erforderlich. Denn wihrend
und vor allem nach der ErschlieBung des neuen Handlungsbereiches
indert sich das gesamte System der untereinander verbundenen
Handlungsbereiche, es kann dabei auch zu neuen Abgrenzungen
innerhalb des Systems der bisherigen Handlungsbereiche kommen.

GemiB dem postulierten Kontrollstreben geschieht diese ErschlieBung
zu dem Zweck, sich besser regulierbare Handlungsbereiche zugéng-
lich zu machen oder die Regulierbarkeit des gesamten Systems der
Handlungsbereiche zu verbessern oder zu erhalten - letzteres, wenn
die Regulierbarkeit eines oder mehrerer bisheriger Handlungsberei-
che bedroht oder bereits verringert ist.

Hierzu wird von der Ebene der Bereichsplanung gemeldet, wie
generell die Regulierbarkeit der bisher erschlossenen Handlungsbe-
reiche eingeschiitzt wird. Planungs-Aktivititen auf der Ebene der
ErschlieBungsplanung konnen dann aufgenommen werden, wenn von
der Ebene der Bereichsplanung riickgemeldet wird, da8 durch gute
Regulierbarkeit des Systems der bisherigen Handlungsbereiche und
gute Kontrollkompetenz in den bisherigen Handlungsbereichen "Pla-
nungskapazitit" zusidtzlich zur Verfiigung steht. Dagegen miiBten
Planungsaktivititen aufgenommen werden, wenn die Regulierbarkeit
eines oder mehrerer der bisherigen Handlungsbereiche bedroht ist.
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Dies wire dann ¢ Folge einer Anfrage - von der Ebene der Be-
reichsplanung - nach Moglichkeiten fiir die ErschlieBung neuer
Handlungsbereiche.

Wenn sich jemand z. B. entschlieBt, die Arbeit an einer neuen Ar-
beitsstelle anzutreten, wird er dies nur tun, wenn er hofft, sich
damit ein besser regulierbares Arbeitsfeld zu erschlieBen. Hat der
EntschluB nur finanzielle Griinde, verbessert er damit zwar nicht die
Regulierbarkeit im Arbeitsbereich, jedoch die Regulierbarkeit ande-
rer Bereiche, fiir die er sich mit vergrdBerten finanziellen Mitteln
mehr und geeignetere materielle Grundlagen - z. B. ein Auto - ver-
schaffen kann. Es kann natiirlich auch sein, daB das weitere Handeln
im bisherigen Arbeitsfeld fiir ihn langfristig gefihrdet ist - kon-
kret also sein Arbeitsplatz - und daher eine Verringerung der Regu-
lierbarkeit des Arbeitsfeldes bzw. der Regulierbarkeit des gesamten
Systems von Handlungsbereichen droht. Mit der ErschlieBung des neuen
Arbeitsfeldes versucht der Handelnde dann, einem zu erwartenden
Verlust an Regulierbarkeit entgegenzuwirken.

Gleichzeitig mit der ErschlieBung des neuen Arbeitsfeldes sind
jedoch Auswirkungen auf andere Handlungsbereiche zu beachten. Es
kann erforderlich sein, an einen anderen Ort zu ziehen, Arbeitszei-
ten konnen sich dndern; insbesondere wenn jemand beginnt, sich neu
einzuarbeiten, wird er evtl. mehr Zeit auch auBerhalb der Arbeits-
zeit aufwenden miissen, um sich entsprechend zu qualifizieren. Alles
dies hat Auswirkungen, z. B. auf sein Familienleben, die Kinder-
erziehung, auf seine Freizeitbetidtigungen. Dieses sind die anderen
Handlungsbereiche, die mit der ErschlieBung des neuen Handlungsbe-
reiches kurz- und langfristig zu koordinieren sind.

6.2. Gesamtdarstellung des 5-Ebenen-Modells als
Regelungssystem

Das 5-Ebenen-Modell ist als hierarchisches Regelungssystem in der

Abbildung 16 dargestellt. Die Struktur der Abbildung entspricht
der Struktur in der Abbildung 3 im Abschnitt 1.3.
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Im Unterschied zur Abbildung 3 ‘ist zumindest fiir ._e Ebenen der
Zielplanung, der Bereichsplanung und der ErschlieBungsplanung vo-
rauszusetzen, daB es auch innerhalb der jeweiligen Ebene hierarchi-
sche Strukturen gibt. Dieser Aspekt geht aus der Abbildung 16 nicht
direkt hervor.

Abbildung 16 ist nach den in den Kapiteln 2 bis 5 und in dem
ersten Abschnitt dieses Kapitels enthaltenen Ausfiihrungen aus sich
selbst verstindlich (evtl. kann in den jeweils letzten Abschnitten
der vorangegangenen Kapitel noch einmal nachgelesen werden).

Von jeder Ebene aus werden Ziele an die untergeordnete Ebene
iibergeben (auBer von der untersten), und auf jeder Ebene wird
die Erreichung des von der iibergeordneten Ebene iibergebenen
Ziels zu regulieren versucht. Die oberste Zielstellung ist dabei die
Erhaltung und Ausweitung der Kontrolle und Kontrollkompetenz -
d. h. das Kontrollstreben in seiner allgemeinsten Form. Alle unter-
geordneten Ziele sind spezifische Ausprigungen des Kontrollstre-
bens; diese Ziel-Hierarchie wird im Abschnitt 6.4. noch einmal
zusammenhiingend beschrieben. Riickgemeldet an obere Ebenen
werden jeweils Erfolge oder MiBerfolge der Versuche, das jeweilige
Ziel zu erreichen.

6.3. Beziehungen zum 3-Ebenen-Modell von Hacker

Unmittelbar deutlich ist wohl, daB die Ebene der Handlungsausfiih-
rung der "sensumotorischen Regulationsebene" in Hackers Konzep-
tion entspricht. Bewegungsabfolgen auf der Ebene der Handlungs-
ausfithrung erfordern innerhalb ihres Verlaufs - d. h. bis zu ihrem
Ende oder ihrem Abbruch - keine Entscheidungen. Bewegungspro-
gramme sind daher "Unterprogramme" auf der sensumotorischen
Regulationsebene, die "sequentiell organisiert und erstsignalisch
verkoppelt" sind (vgl. Volpert 1974, S. 39). Ihr Verlauf "unterhalb
der BewuBtseinsebene" (ebenda) konnte hier allerdings nur fir
Bewegungsausfilhrungen mit einer Erfolgswahrscheinlichkeit von
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nahezu 1 - d. h. vor allem auch fiir Bewegungsabfolgen als supe-
rierte Handlungswege - begriindet werden.

Ebenso unmittelbar einleuchtend ist, daB die drei Ebenen iiber der
Ebene der Handlungsplanung der "intellektuellen Regulationsebene”
Hackers entsprechen. Die intellektuelle Regulationsebene ist die
Ebene "des vorbereitenden, begleitenden oder nachbereitenden
Denkens", der "komplexen Situationsanalyse” anhand eines "inneren
Modells", das "alle releventen Aspekte des jeweiligen Titigkeitsbe-~
reiches umfat" (ebenda).

Entspricht nun die Ebene der Handlungsplanung Hackers "perzep-
tiv-begrifflicher Regulationsebene"? Dies kénnte zuniichst naheliegen
(wird auch bei Oesterreich 1979 vertreten), die Vermutung kann
jedoch nicht aufrechterhalten werden. Auf der Ebene der Hand-
lungsplanung werden durch antizipatorische Erprobungen von alter-
nativ moglichen Handlungswegen Handlungsprogramme entworfen,
aufgrund derer Handlungswege mit mdglichst hohen Wegwahrschein-
lichkeiten realisiert werden sollen. Die Ebene der Handlungsplanung
ist daher ebenfalls der "intellektuellen Regulationsebene" zuzurech-
nen.

Damit hat die "perzeptiv-begriffliche Regulationsebene" keine Ent-

sprechung in unserem 5-Ebenen-Modell. Die Prozesse, die Hacker im
Zusammenhang mit der perzeptiv-begrifflichen Regulation beschreibt,
sind u. E. auf allen fiinf Ebenen bedeutsam. Dies beinhaltet gleich-
zeitig eine Kritik an der Auffassung Hackers, "perzeptive" und

"begriffliche” Prozesse seien als eigene Ebene zwischen der "sen-
sumotorischen” und der "intellektuellen" Regulationsebene angesie-
delt. Dies soll niher begriindet werden.

Im Kapitel 1 wurde gefordert, daB theoretische Prinzipien, nach
denen Ebenen der Handlungsregulation voneinander unterschieden sind,
jeweils etwas ''qualitativ anderes" fiir die verschiedenen Ebenen
kennzeichnen miissen.
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Fiir unser 5-Ebenen-Modell kann das jeweils ''quali iv andere'" wie
folgt beschrieben werden: Die auf der Ebene der Handlungsausfithrung
entworfenen Bewegungsabfolgen verlaufen aus einem GuB, sie sehen
keine Uberpfriifungen wihrend des Verlaufes vor. Auf der Ebene der
Handlungsplanung geht es nicht etwa um lediglich (quantitativ)
lingere Aktivititseinheiten, sondern innerhalb der Ausfiihrung von
Handlungswegen sind fortlaufende iiberpriifungen und ggf. Korrekturen
vorgesehen. Auf der Ebene der Zielplanung sind diese planend zu
bewdltigenden Handlungswege nicht nur (quantitativ) lénger, es
erfolgt hier eine Bestimmung von als Zielkonsequenzen geeigneten
hoch effizient-divergenten Konsequenzen und eine grobe Planung ihrer
langfristigen Abfolge. Zwar sind auf der Ebene der Bereichsplanung
wiederum (quantitativ) lingere - vor allem aber "breitere" - Aktivi-
titseinheiten zu planen, hier sind aber mehrere gleichzeitig verlau-
fende Zielerreichungsstrategien fiir mehrere Ziele zu koordinieren.
Auf der Ebene der ErschlieBungsplanung sind nicht nur (quantitativ)
mehr Handlungsbereiche gleichzeitig zu koordinieren, dies geschieht
unter dem besonderen Gesichtspunkt, sich neue Handlungsbereiche zu
erschlieBen.

Als das "qualitativ andere" der "perzeptiv-begrifflichen Regulati-
onsebene" konnte man die Verarbeitung von Signalen und die (innere)
sprachliche Vorwegnahme von Handlungsausfiihrungen bezeichnen. Dies
kann u. E. jedoch nicht aufrechterhalten werden. Sowohl die Signal-
verarbeitung wie auch das sprachliche Vorbereiten und sprachliche
Nachwollziehen im Handeln ist auch fiir die anderen Ebenen bedeutsam.

Es miissen auch fiir die "intellektuelle Regulation" Signale beachtet
und verarbeitet werden. Ebenso ist es fiir die "sensumotorischen”
Bewegungsverliufe ein Kennzeichen, daB sie die Varianz in den Um-
weltbedingungen bis zu einem gewissen MaBe beriicksichtigen, also
entsprechende Signale beriicksichtigen. "Ebenso wie die intellektuel-
len Orientierungsgrundlagen zur Umsetzung in Handlungen Signale
einbeziehen, kénnen die Signale sensumotorische Regulationskriterien
einschlieBen" (Hacker 1978, S. 138).

Die sprachliche Vorwegnahme (auch durch '"inneres Sprechen") ist
selbstverstidndlich gerade fiir die intellektuelle Regulation von
Bedeutung: "Erst durch die Abbildung der &uBeren Arbeitsbedingungen
und der auf sie bezogenen Handlungsprogramme und Vornahmen im Medium
der Sprache kann der Mensch ihnen aktiv, gezielt gestaltend ein-
schlieBlich planend gegeniibertreten und sie aus der unmittelbaren
Beziehung zum gegenwidrtigen subjektiven Zustand abhebend 16sen"
(ebenda, S. 165). Aber auch fiir die sensumotorisch regulierten
Handlungsausfiihrungen kénnen "innere Befehle" niitzlich sein: "Bei
ganz einfachen oder gewohnten Willkiirhandlungen, da die erforderli-
che Bewegung eindeutig durch das gesteckte Ziel und die &duBere
Situation determiniert ist, beschrinkt sich der Anteil der sprachli-
chen Komponente auf die Formulierung des Grundgedankens und die
Mobilisierung der entsprechenden Bewegungsstereotype" (ebenda, S.
172).
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Was Hacker (19 daher in seinem Kapitel 5 ("Perzeptive und be-
griffliche Regulation von Arbeitstitigkeiten", S. 135 ff.) sehr
griindlich darstellt, ist die - ohne Zweifel hochst bedeutsame - Rolle
der Signalverarbeitung und der Sprachtitigkeit in der gesamten
Regulation des Handelns, u. E. aber keine als eigene Ebene inner-
halb des Modells der Handlungsregulation beschreibbare Einheit.

6.4. Die hierarchische Struktur der Zielgerichtetheit
des Handelns

In der Entwicklung des 5-Ebenen-Modells der Handlungsregulation
ist gleichzeitig ein Konzept der Kontrolle und Kontrollkompetenz
entwickelt worden. Es beinhaltet eine Annahmé iiber die Motivation
im Handeln: Das Kontrollstreben. Das Konzept "Kontrollstreben"
wird in Kapitel 8 nocheinmal ausfiihrlich diskutiert. Hier soll ver-
deutlicht werden, in welcher Weise das Kontrollstreben auf den
verschiedenen Ebenen wirksam ist, in welcher Weise also die hierar-
chisch-sequentielle Handlungsregulation in unserem Konzept gleich-

zeitig eine hierarchische Struktur der Handlungsziele impliziert.

- Das allgemeinste Bestreben des Handelnden ist die Aufrecht-

erhaltung und Ausweitung der Kontrolle und Kontrollkompe-
tenz. In dieser allgemeinen Form ist das Kontrollstreben auf
der Ebene der ErschlieBungsplanung wirksam. Hier wird ver-
sucht, durch die ErschlieBung bzw. Schaffung neuer, gut re-
gulierbarer Handlungsbereiche und Erkundungen neuer Hand-
lungsbereiche die Kontrolle und Kontrollkompetenz im gesamten
System der Handlungsbereiche 2zu erhalten und auszuweiten.
D. h. es wird versucht, generell neue Moglichkeiten fiir vie-

le Arten von Zielerreichungen und gute Kenntnisse dieser Mog-

lichkeiten zu entwickeln.

- In seiner ersten Spezifizierung richtet sich das Kontrollstreben

auf die Erhaltung und Weiterentwicklung der Regulierbarkeit
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des bestehenden Systems untereinander v »undener Hand-

lungsbereiche. Auf der Ebene der Bereichsplanung werden
verschiedenste Handlungsbereiche voneinander abgegrenzt und
gleichzeitig wird darauf geachtet, daB das zielgerichtete Han-
deln in einem Handlungsbereich nicht die Méglichkeit der
Zielerreichung in anderen Handlungsbereichen gefihrdet. Es
wird also das Handeln in vielen Handlungsbereichen miteinan-
der koordiniert, um die Regulierbarkeit aller Handlungsberei-
che zu erhalten und zu verbessern und auch um die Kenntnis-

se iiber bestimmte Handlungsbereiche zu vervollkommnen.

Die 2zweite Spezifizierung betrifft die Regulierbarkeit eines

Handlungsbereiches. Durch eine langfristige - jedoch zunichst
grobe - Planung auf der Ebene der Zielplanung soll sicherge-
stellt werden, daB8 immer wieder hoch effizient-divergente

Konsequenzen als "Zielkonsequenzen" erreicht werden und neue
hoch effizient-divergente Konsequenzen geschaffen werden
konnen. Es ist daher auch von Bedeutung, sich innerhalb des
Handlungsbereiches besonders iiber die hoch effizient-diver-
genten Konsequenzen Kenntnisse 2u verschaffen. Insgesamt
x_'ichtet sich dieses Bestreben darauf, daB immer wieder viel-
filtige und gleichzeitig effiziente Moglichkeiten der Fortsetzung
des Handelns gefunden werden koénnen, daB also Moglichkeiten
fiir unterschiedliches Handeln in bezug auf unterschiedliche
Handlungsziele in einem Handlungsbereich erhalten und ver-

bessert werden.

GemiB der dritten Spezifizierung des Kontrollstrebens wird auf
der Ebene der Handlungsplanung versucht, moglichst erfolg-
reiche Handlungswege zwischen den Zielkonsequenzen zu fin-
den. Dies geschieht durch eine kurzfristige - aber priazise -
Planung von Handlungswegen, in der nach Moglichkeit der
maximale Handlungsweg realisiert werden soll -also die Kon-
trolle in bezug auf eine Zielkonsequenz voll genutzt werden

soll.

148




- In seiner . _.ten Spezifizierung entspricht es dem Kontroll-

streben, moglichst eindeutig wirksame Handlungsausfiihrungen

zu entwickeln. Dies soll durch die Ausbildung von Handlungs-
fertigkeit fiir besonders hiufig benétigte Handlungen gesche-
hen. Dabei ist der Umgang mit materiellen Grundlagen der
Handlungsausfithrung zu verbessern, die Prizision der durch-
zufiihrenden Bewegungsabldufe zu erhdhen, wobei gleichzeitig
Umweltvariationen durch Flexibilitit der Handlungsausfithrung
beriicksichtigt werden miissen. Ist die Wirksamkeit einer gan-
zen, hiufig benutzten Abfolge von Handlungen auf diese Weise
perfektioniert worden, sollte der gesamte Handlungsweg zu
einer einzigen Handlung superiert werden. Die Ausbildung von
Handlungsfertigkeit setzt erworbene Kontrollkompetenz voraus
und fithrt zur Erhshung der Kontrolle in bezug auf ein Ziel
und auch zur Erhdhung der Regulierbarkeit eines Handlungs-
bereiches.

6.5. "Handlungskompetenz" als Ergebnis der Kontrollkompetenz
und der Handlungsfertigkeit

Wihrend die "Handlungsfertigkeit" allein fiir die Ebene der Hand-
lungsausfithrung definiert ist, betrifft der Begriff "Kontrollkompe-
tenz" Kenntnisse, die fiir alle dariiberliegenden Ebenen bedeutsam
sind. Es ist davon auszugehen, daB unterschiedliche Aspekte der
Kontrollkompetenz auf den unterschiedlichen Ebenen im Vordergrund
stehen. So war auch bereits zwischen der "Kontrollkompetenz in
bezug auf ein Ziel" und "Kontrollkompetenz in bezug auf einen
Handlungsbereich" unterschieden worden.

Als iibergeordneten Begriff fiir "Fertigkeit, Kénnen, Verfahren",
die als "System zur Generierung realisierbarer Pline" angesehen
werden, schligt Volpert (1974, S. 41) die Bezeichnung "Handlungs-
kompetenz" vor. Auch andere Autoren fassen mit dieser Bezeich-
nung mehrere Gesichtspunkte als Voraussetzung fiir den realisti-
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schen Entwurf von Handlungsplédnen zusammen ¢ . z. B. Gleiss
1978, Frese 1978, Ulich und Frei 1980, Dotterweich et. al. 1980).
Auch wir wollen diesem Vorschlag hier folgen und den Begriff
"Handlungskompetenz" als einen ibergeordneten Begriff verwenden,
der sowohl die Handlungsgeschicklichkeit wie auch verschiedene
Aspekte der Kontrollkompetenz (als Realititsnihe der inneren Re-
prisentation) umfaBt. Die Handlungskompetenz eines Handelnden ist

damit generell maBgeblich fiir seine Chancen, in einem durch be-

stimmte materielle Grundlagen gegebenen System untereinander ver-

bundener Bereiche Ziele zu erreichen.

Diese Bereiche sind nicht identisch mit den "Handlungsbereichen'.
"Handlungsbereiche" sind ja durch die mit entsprechenden materiellen
Grundlagen verbundenen Handlungsméglichkeiten definiert. Bei glei-
chen materiellen Grundlagen sind "Handlungsbereiche" in dem MaBe fiir
verschiedene Individuen unterschiedlich strukturiert, wie in ihnen
Handlungsfertigkeiten ausgebildet wurden (vgl. Abschnitt 3.3.1.).
Erst ein Bereich, der allein durch die materiellen Grundlagen des
Handelns definiert ist, kann als fiir verschiedene Individuen iden-
tisch angesehen werden - jdentisch in bezug auf die materielle
Struktur, jedoch nicht identisch in bezug auf die individuell ver-
fiigbaren Handlungsméglichkeiten.

Es soll nun beschrieben werden, welche verschiedenen Gesichts-
punkte der Handlungskompetenz auf den jeweiligen Ebenen der
Handlungsregulation zu unterscheiden sind (es wird dabei von
unten nach oben vorgegangen). Damit werden einerseits nochmal die
Unterschiede der Ebenen verdeutlicht, andererseits der Begriff

"Kontrollkompetenz" nach verschiedenen Aspekten spezifiziert.

Dabei sollen die von Volpert entwickelten "Merkmale des effizienten
und ineffizienten Handelns" beriicksichtigt werden (Volpert 1974, S.
41 ff.). Als Merkmale des '"effizienten Handelns" unterscheidet
Volpert:

- Realistisch: "Die Handlung mu8 in all ihren Aspekten die sach-
lichen und sozialen Gegebenheiten der Zielerreichung beriick-
sichtigen" (ebenda, S. 43).

- Stabil-flexibel: An Plinen festhalten und sie dennoch an ver-
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inderte S1 .tionen anpassen (ebenda, S. 46).
- Organisiert: Die hierarchisch-sequentielle Ordnung ist voll
entwickelt (ebenda, S. 49).

Es ist darauf hinzuweisen, daB "organisiertes" Handeln "stets auch
realistisch und stabil-flexibel sein" muB (ebenda, S. 50).

Gleiss (1978) fiihrte aus, da8 "Handlungskompetenzen als Kompetenz
zur Lésung bestimmter Aufgaben" und "Kompetenzen im Bereich der
Motivbildung" zu unterscheiden seien - sie verweist dabei gleich-
zeitig auf den Zusammenhang dieser Aspekte. Es soll hier betont
werden, daB in unserer Konzeption die Bildung von “"Motiven"” und
die "Losung von Aufgaben" gleichermaBen zu dem hier vertretenen
Begriff der Handlungskompetenz gehdren - vorausgesetzt, die

"Aufgaben" sind nicht nur fremdgestellt.

6.5.1. Handlungskompetenz in der Handlungsausfiihrung

Die Handlungsfertigkeit bezieht sich allein auf die Ebene der Hand-
lungsausfiihrung. Der Erwerb von Handlungsfertigkeit wurde bereits in
Kapitel 3 ausfiihrlich beschrieben. Die Handlungsfertigkeit ist durch
den Grad der Prizision von Bewegungsabliufen sowie durch das AusmaB
der Superierung von Handlungswegen bestimmt.

Als "realistisch" wire die Handlungsfertigkeit zu bezeichnen, wenn
sie besonders fiir die Handlungen ausgebildet ist, die hiufig ge-
brauchte Bestandteile von Handlungswegen sind. Fiir die seltener
gebrauchten Handlungen eines Handlungsbereiches ist es weniger
notwendig, Handlungsfertigkeit zu erwerben.

Die "Stabilitit" betrifft die Prizision von Handlungsausfiihrungen.
"Flexibilitit" muB innerhalb der Handlungsausfiihrung durch die Be-
riicksichtigung von hiufig auftretenden Umweltvariationen erreicht

werden.
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Fiir das Merkmal "organisiert" ist es bedeutsam, daB8 n. _lichst viele
in einem Handlungsbereich immer wieder benstigen Handlungswege
su einzelnen Handlungen superiert werden. Geschieht dies nicht,
miissen als Bewegungsabfolgen ausbildbare Aktivititen weiterhin auf
.der Ebene der Handlungsplanung durch bewuSte Antizipation ent-

worfen werden.

6.5.2. Handiungskompetenz in der Handlungsplanung

pie "Kontrollkompetenz in bezug auf ein Ziel"™ wurde im Zusammenhang
mit der Ebene der Handlungsplanung eingefithrt. Auf der Ebene der
Handlungsplanung werden Handlungsprogramme, die Zielkonsequenzen
miteinander verbinden sollen, durch antizipatorisches Erproben
entworfen und wihrend ihrer Realisierung iiberpriift. Der Handelnde
benstigt auf der Ebene der Handlungsplanung hauptsichlich moglichst
prizise und - gegeniiber der Antizipation auf der Ebene der Zielpla-
nung - kurzfristige Antizipation.

"Realistisch" ist diese Antizipation in dem MaBe, wie sie den objek-
tiven Gegebenheiten im Handlungsfeld entspricht, d. h. in dem
MaBe, wie die "Kontrolle in bezug auf ein Ziel" genutzt wird, also
ein Handlungsprogramm generiert wird, dessen Wegwahrscheinlich-
keit der Wegwahrscheinlichkeit des maximalen Handlungsweges
moglichst nahe kommt.

nStabil-flexibel" verhilt sich ein Handelnder, der einerseits eine
Zielkonsequenz nicht zu rasch aufgibt - d. h. als nicht erreichbar
an die Ebene der Zielplanung zuriickgibt, wenn der antizipierte
Handlungsweg nicht realisiert wurde -, der andererseits nicht

verbissen eine einmal vorgegebene Zielkonsequenz 2zu erreichen
versucht, wenn diese Erreichung sehr unwahrscheinlich geworden

ist.

Wie weit vorgreifend die kurzfristige und prizise Antizipation sein
muB8, hingt davon ab, in welchem zeitlichen Abstand sich die hoch
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effizient-divergent. . und positiv-kritischen Konsequenzen im Hand-
lungsfeld befinden und natiirlich auch davon, ob der Handelnde auf
der Ebene der Zielplanung diese Zielkonsequenzen erkennt. Ist der
Handlungsbereich so strukturiert, daB sich die als Zielkonsequenzen
geeigneten Konsequenzen in weitem Abstand voneinander befinden,
mufl der Handelnde lingere Handlungswege antizipieren.

Fiir das Merkmal "organisiert" ist zu beachten, daB die Handlungs-
planung deutlich von den darunter und den dariiber liegenden
Ebenen unterschieden ist. Es sollten also keine Teile von Hand-
lungswegen, die als Bewegungsabldufe superiert werden konnen,
noch auf der Ebene der Handlungsplanung geplant, sondern auf der
Ebene der Handlungsausfiihrung reguliert werden. Ebenso sollte die
prizise Antizipation der Handlungswege zwischen Zielkonsequenzen
auch wirklich auf diesem Abschnitt bezogen sein und nicht unnétig
iiber eine - von der Ebene der Zielplanung iibergebene - Zielkonse-

quenz hinaus gefiihrt werden.

6.5.3. Handlungskompetenz in der Zielplanung

Fiir die Ebene der Zielplanung ist die "Kontrollkompetenz in bezug
auf einen Handlungsbereich" relevant. Hier werden die Zielkonse-
quenzen - also hoch effizient-divergente und auch positiv-kritische
Konsequenzen - festgelegt. Der Handelnde muB dabei gleichzeitig
negativ-kritische Konsequenzen - gewissermaBen "Antiziele" - be-
achten. Es geht also auf der Ebene der Zielplanung um die Struktur
innerhalb eines Handlungsbereiches, die der Handelnde kennen muf, um
sein kontrollierendes Handeln in diesem Handlungsbereich langer-
fristig als auf der Ebene der Handlungsplanung zu planen.

Auf dieser Ebene ist also vor allem die langfristige Antizipation -
die nicht so prizise zu sein braucht, wie die kurzfristigere Antizi-
pation auf der Ebene der Handlungsplanung - und die Kenntnis der als
Zielkonsequenzen geeigneten Konsequenzen erforderlich.

"Realistisch" plant ein Handelnder, wenn er die objektiv als Ziel-
konsequenzen geeigneten Konsequenzen - also vor allem die hoch
effizient-divergenten Konsequenzen - auch als solche erkennt.
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"Unrealistisch" ist sein Handeln, wenn er Zielkonsequ en benutzt,
die ungeeignet sind - also niedrig effizient-divergente Konsequen-
zen - oder wenn er als Zielkonsequenzen geeignete Konsequenzen
nicht als solche einschitzt.

Als "stabil" wire eine Zielplanung zu bezeichnen, bei der in der
langfristigen Antizipation Zielkonsequenzen nicht vorschnell ge-
wechselt werden. Ein "flexibel" Handelnder muB in der Lage sein,
bei der von der Ebene der Handlungsplanung gemeldeten Gefahr der
Nichterreichung von angestrebten Zielkonsequenzen schnell Alter-
nativen anzugeben. Dies ist dann erleichtert, wenn bereits bei der
Festlegung einer Zielkonsequenz Alternativen antizipiert werden, die
u. U. die zuerst festgelegten ersetzen konnen. Hiufigere Wechsel
der Zielkonsequenzen werden besonders in Handlungsrdumen mit

geringer Regulierbarkeit notwendig sein.

Das Merkmal "organisiert" erfordert, daB weder Zielkonsequenzen
auBerhalb des auf der Ebene der Bereichsplanung abgegrenzten
Handlungsbereiches gesucht werden, noch da8 die Zielplanung
aufgrund einer - eigentlich erst der Ebene der Handlungsplanung
angemessenen -zu prizisen Antizipation verlduft.

6.5.4. Handlungskompetenz in der Bereichsplanung

Auf der Ebene der Bereichsplanung ist der hier relevante Aspekt der
Handlungskompetenz als '"Kontrollkompetenz in bezug auf die Koordina-
tion von Handlungsbereichen" zu bezeichnen. Fiir die aktuelle Ent-
wicklung der Kontrolle in bestimmten Handlungsbereichen ist auf der
Ebene der Bereichsplanung die Notwendigkeit oder Méglichkeit von
ibergingen zwischen Handlungsbereichen zu beachten.

War fiir das "realistische" Handeln auf der Ebene der Handlungspla-
nung die prizise kurzfristige und auf der Ebene der Zielplanung
die langfristige Antizipation erforderlich, so ist auf der Ebene der
Bereichsplanung vor allem der Aspekt der Breite der Antizipation
wichtig. Die Antizipationsbreite eines Handelnden ist dann grof8,
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wenn er wihrend s Handelns in einem Handlungsbereich gleichzei-
tig andere Handlungsbereiche nicht aus dem Auge verliert, um dort
ggf. einzugreifen. Denn es ist moglich, daB in den anderen Hand-
lungsbereichen Veridnderungen eintreten, denen er unmittelbar
begegnen muB. Ausnahmsweise kiénnte es auch sein, daB es Hand-
lungswege zu Zielkonsequenzen im aktuellen Handlungsbereich gibt,
die iiber andere Handlungsbereiche verlaufend eine hohere Wegwahr-
scheinlichkeit haben als die Handlungswege innerhalb des aktuellen
Handlungsbereiches. (Die Kompetenz eines Handelnden, solche Wege
zu erkennen, konnte r\nan als einen Aspekt der Kreativitit verste-
hen). In solchen Ausnahmefillen wire jedoch gleichzeitig die Ange-
messenheit der Abgrenzung zwischen den betreffenden Handlungs-
bereichen neu zu iiberdenken.

Die Abgrenzungen von Handlungsbereichen sind ebenfalls unter dem
Aspekt ihrer Realitdtsnihe zu sehen. Es sollten keine untereinander
schlecht durch Handlungswege zu verbindenden Gruppen von hoch
effizient-divergenten Konsequenzen als nur ein Handlungsbereich
intern représentiert sein, andererseits wire es auch nicht reali-
stisch, innerhalb einer gut zu verbindenden Gruppe voneinander
abgegrenzte Handlungsbereiche zu unterscheiden.

Unter dem Aspekt der "Stabilitit" sollten die Handlungsbereich-
Uberginge nicht voreilig erfolgen; "flexibel" ist ein Handelnder,
der sich zu notwendigen Handlungsbereich-Ubergingen schnell
entschlieBen kann.

6.5.5. Handlungskompetenz in der ErschlieBlungsplanung

Fir die Ebene der ErschlieBungsplanung ist zu fragen, in welchem
AusmaB ein Handelnder iiber "Kontrollkompetenz in bezug auf die
ErschlieBung neuer Handlungsbereiche" verfiigt.

Ein Handelnder muB fiir seine Entscheidungen, sich in bestimmten
Handlungsbereichen Kompetenzen zu erwerben, globale Kenntnisse
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iiber potentiell zur Verfiigung stehende Handlung :reiche haben,
also deren Regulierbarkeit generell einschitzen kénnen und auch
seine eigenen Moglichkeiten, sich in diesen Handlungsbereichen
Kompetenz zu verschaffen, realistisch beurteilen konnen. Letzteres
vor allem unter dem Aspekt, inwieweit er seine bisher in anderen
Handlungsbereichen erworbenen Kompetenzen auch in neue, u. U.
ihnlich strukturierte Handlungsbereiche, iibertragen kann. Dies
betrifft den Aspekt des "realistischen" Handelns.

"Stabil" sind seine Entscheidungen fiir die ErschlieBung bestimmter
Handlungsbereiche dann, wenn er trotz anfinglicher MiBerfolge
nicht vorschnell Entscheidungen zur ErschlieBung neuer Handlungs-
bereiche wieder riickgéngig macht. Diese anfinglichen MiBerfolge
kénnen darin bestehen, daB er Kkeine Fortschritte seiner Kontroll-
kompetenz feststellt oder daB ihm die Regulierbarkeit doch geringer
erscheint, als er angenommen hatte. "Flexibel" ist der Handelnde,
wenn er auch in der Lage ist, Handlungsbereiche, in denen er sich
gute Kompetenzen erworben hat, zugunsten von Handlungsbereichen
zu verlassen, die er als beser regulierbar einschétzt, und sich
dann in diesen neuen Handlungsbereichen Kontrollkompetenz anzu-

eignen.

SchlieBlich ist es als gut "organisiert" zu bezeichnen, wenn eindeu-
tig zwischen der Ausweitung eines bestehenden Handlungsbereiches
und der ErschlieBung eines neuen Handlungsbereiches unterschieden
wird. D. h. die Ausweitung eines bestehenden Handlungsbereiches
soll nicht ohne weiteres als ErschlieBung eines neuen Handlungsbe-
reiches reguliert werden; umgekehrt solite die ErschlieBung eines
neuen Handlungsbereiches nicht lediglich als Ausweitung eines
bestehenden Handlungsbereiches aufgefaBt werden.
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6.6. Zusammenf ung

Auf der Ebene der ErschlieBungsplanung wird die Schaffung von
oder der Kompetenzerwerb in neuen Handlungsbereichen reguliert.
Die ErschlieBung muB mit dem Handeln in den bereits erschlossenen
Handlungsbereichen koordiniert werden. Es entspricht dem Kontroll-
streben, sich dann um die ErschlieBung neuer Handlungsbereiche zu
bemiihen, wenn im gegebenen Systemder Handlungsbereiche Verluste
an Regulierbarkeit drohen oder wenn die Méglichkeiten fiir die
ErschlieBung eines besonders gut regulierbaren Handlungsbereiches
glinstig sind.

Der Vergleich des gesamten 5-Ebenen-Modells mit den Regulations-
ebenen von Hacker zeigt, daB die unterste Ebene der "sensumoto-
rischen Regulationsebene" bei Hacker entspricht und daB8 alle vier
iiber der Ebene .der Handlungsausfiihrung liegenden Ebenen als
Bestandteile der "intellektuellen Regulationsebene" anzusehen sind.
Keine Entsprechung gibt es zu der "perzeptiv-begrifflichen Regula-
tionsebene" bei Hacker. Es wurde begriindet, da8 perzeptive und
begriffliche Aktivititen auf allen Ebenen bedeutsam sind und diese
Aktivititen daher - auch im Modell von Hacker - nicht nur auf
einer bestimmten Stufe der hierarchisch-sequentiellen Handlungsre-
gulation zu verorten sind.

Die "Handlungsziele" der jeweiligen Ebene des 5-Ebenen-Modells
konnen als jeweils spezifische Ausprigungen des Kontrollstrebens
aufgefat werden. Diese Ziele sind hierarchisch geordnet.

Der Begriff "Handlungskompetenz" umfa8t sowohl die Handlungs-
fertigkeit wie auch die Kontrollkompetenz eines Handelnden. Die
Handlungskompetenz bezeichnet damit die Giite der Moglichkeiten
eines Handelnden, in einem durch materielle Grundlagen definiertem
Bereich Ziele zu erreichen. Auf den fiinf Ebenen sind jeweils be-
sondere Aspekte der Handlungskompetenz bedeutsam. Fiir die Ebene
der Handlungsausfiihrung ist allein die Handlungsfertigkeit defi-
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niert, fiir die anderen Ebenen allein die Kontrollke etenz, fir die

allerdings ebenenspezifische Aspekte beschrieben werden konnen.
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EXKURSE ZU EI 3EN DEFINITIONEN

Die Ausfiihrungen dieser Exkurse sind nicht zentral fiir das Ver-
stindnis der in dieser Arbeit vorgelegte Konzeption. Der hier de-
monstrierte Umgang mit formalen Definitionen kdnnte jedoch geeignet
sein, das Verstindnis einiger Begriffe zu vertiefen. Er zeigt ande-
rerseits, wie die grundlegenden Definitionen unserer Konzeption
miteinander zusammenhingen.

Im Exkurs 1 wird verdeutlicht, daB eine bestimmte Auffassung vom
Subjekt-Objekt-Verhiltnis in dem Handlungsfeld-Modell enthalten ist.
Wie die Definition der Handlung und der Konsequenz sich wechselsei-
tig aufeinander beziehen und voraussetzen, wird im Exkurs 2 erldu-
tert. Im Exkurs 3 wird begriindet, daB die Effizienz-Divergenz einer
Konsequenz grioBer als 0 sein muB, wenn die Konsequenz aktives Han-
deln zuldBt. SchlieBlich wird im Exkurs 4 eine - auf den ersten
Blick absurd erscheindende - Uberlegung dargestellt, die zeigt, daB
eine durchschnittliche Effizienz-Divergenz vom Betrag 1 mit einer
durchschnittlichen Effizienz-Divergenz vom Betrag 0 identisch wire.

EXKURS 1: Zum objektiven Charakter des Handlungsfeld-Modells

Im Abschnitt 2.2.1. wurde erliutert, daB das theoretische Modell des
Handlungsfeldes als "objektiv" bezeichnet werden kann; und zwar in
dem Sinne, daB es alle Handlungsméglichkeiten enthilt, unabhingig
davon, ob der Handelnde diese kennt. Dennoch sind durch "Objekte" -
also durch materielle Grundlagen - gegebene Handlungsfelder nicht
notwendig fiir verschiedene Handelnde die gleichen. In Abhdngigkeit
von interindividuellen Unterschieden in der Handlungsfertigkeit fiir
die einzelnen Handlungen und von Unterschieden in der Superierung
von Handlungswegen zu einzelnen Handlungen (vgl. Kapitel 3), konnen
die Handlungsfelder - bei gleichen materiellen Grundlagen - inter-
individuell unterschiedlich sein.

Daher ist das Modell des Handlungsfeldes nicht in dem Sinne "objek-
tiv", daB es unabhingig von einem Subjekt wire. Das Modell impli-
ziert vielmehr eine bestimmte Auffassung des Subjekt-Objekt-Verhdlt-
nisses:

Das Modell des Handlungsfeldes ist nicht unabhingig von der Existenz
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eines Subjekts. Denn ohne den Handelnden gidbe es ; "objektive
Handlungsfeld" nicht. Damit goll wiederum keinesfalls gesagt sein,
daB es ohne Handelnden keine materiellen Objekte gibe: aber materi-
elle Objekte werden erst dann zu Objekten in einem Handlungsfeld,
wenn es einen Handelnden gibt. (Umgekehrt gibe es auch kein Hand-
lungsfeld, wenn es auBerhalb eines Handelnden keine materiellen
Objekte gibe). Ein Handlungsfeld setzt also sowohl ein Subjekt wie
auch Objekte voraus und setzt weiterhin voraus, daB diese Objekte
Grundlagen fiir das Handeln des Subjekts sind.

Wir sehen hier eine Entsprechung zu der dialektisch-materialisti-
schen Auffassung des Subjekt—Objekt—Verhﬁltnisses: "In der Praxis
bilden Subjekt und Objekt eine dialektische Einheit. Die unabhingig
vom Menschen existierende materielle Welt wird in dem MaBe zum
Objekt, wie das Subjekt sich diese Welt in seiner praktischen und,
davon ausgehend, theoretischen Titigkeit aneignet bzw. sie in den
Umkreis seiner Tatigkeit einbezieht" (Assmann u. a., vgl. auch
Klotsch, 1965).

EXKURS 2: Die rekursive Definition von "Handlung" und "Konse-
quenz"

Im Abschnitt 3.4. wurde als "Handlung" ein Ausschnitt aus dem Akti-
vititsfluB eines Handelnden bezeichnet. Der Beginn einer Handlung
ist dadurch gekennzeichnet, daB an dieser Stelle der AktivititsfluB
auch in eine andere Richtung hitte fortgesetzt werden konnen, fiir
das Ende einer Handlung gilt entsprechend, daB an dieser Stelle
wiederum die Méglichkeit besteht, den AktivitdtsfluB in eine andere
Richtung zu lenken. Am Anfang und am Ende einer Handlung steht
jeweils eine "Konsequenz" - bezogen auf eine einzelne Handlung eine
"Ausgangskonsequenz” und eine "Folgekonsequenz'.

Was sind nun aber '"andere Richtungen" des Aktivitdtsflusses? Sie
entsprechen zuniichst anderen Handlungen, wie aus der obigen Charak-
terisierung von Anfang und Ende einer Handlung folgt; denn sie
hitten ein anderes Ende, also eine andere Folgekonsequenz. Die Frage
nach den “anderen Richtungen' ist damit aber noch nicht beantwortet,
denn was kennzeichnet Konsequenzen als unterschiedliche?

In dem theoretischen Modell des Handlungsfeldes miissen Konsequenzen
definiert sein als die mit ihnen "an ihrer Stelle im Aktivitdtsflug"
miglichen verschiedenen Handlungen. Das bedeutet also, daB sich
Konsequenzen dann unterscheiden, wenn es von ihnen aus unterschied-
liche mogliche Handlungen gibt.

Handlungen sind aber (s. o.) dadurch unterschieden, daB sie zu
anterschiedlichen Folgekonsequenzen fithren.
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Also sind Handlu 1 durch die Konsequenzen, zu denen sie fiihren,
definiert und Konswuquenzen durch die mit ihnen gegebenen Handlungen.
Dies muB noch etwas erweitert werden: Handlungen fiihren nach unserem
Modell des Handlungsfeldes nicht vollig sicher zu bestimmten Konse-
quenzen, sondern mit bestimmten Wirkwahrscheinlichkeiten zu unter-
schiedlichen Konsequenzen (es sei denn, die Wirkwahrscheinlichkeit
zu einer Konsequenz ist 1).

Es ist daher zu definieren:
Handlungen sind durch ihre Ubergangswahrscheinlichkeiten zu Konse-
quenzen definiert, Konsequenzen durch die mit ihnen moglichen Hand-

lungen.

Damit ist impliziert, daB Handlungen letztlich erst durch das ge-
samte von ihnen aus erreichbare Handlungsfeld in seiner gesamten
zeitlichen Erstreckung vollkommen beschrieben sind. Das gleiche gilt
fiir Konsequenzen.

Das heiBt also, daB zwei Handlungen, die mit denselben Wirkwahr-
scheinlichkeiten zu jeweils denselben Konsequenzen fiihren, identisch
sind. Entsprechend sind zwei Konsequenzen identisch, deren Handlun-
gen mit denselben Wirkwahrscheinlichkeiten zu jeweils denselben
Folgekonsequenzen fiihren.

Diese Art der Definition ist nach v. Savigny (1970) eine "rekursive
Definition": Eine rekursive Definition ist dadurch zuldssig, daB
die - eigentlich nicht =zulissige - Verwendung des definierten Be-
griffs im Definiens "unschidlich" ist. Dies ist dann der Fall, wenn
man bei der wiederholten Anwendung der Definition eine "Kette durch-
l3uft", die weder zirkuldr noch unendlich lang ist: Bei uns ist eine
Handlung durch die Konsequenzen definiert, zu denen die Handlung
(mit bestimmten Ubergangswahrscheinlichkeiten) fiihrt. Diese sind
wiederum durch Handlungen definiert usw.. Man kommt dabei jedoch nie
zu der am Anfang bezeichneten Handlung zuriick, die Kette ist daher
nicht zirkuldr. Sie ist aber auch nicht unendlich lang, da es ir-
gendwann einmal in der Zukunft fiir den Handelnden eine letzte Kon-
sequenz gibt. (Nach v. Savigny spielt es dabei keine Rolle, wie lang
die Kette ist; es reicht aus, begriinden zu kénnen, daB sie nicht
unendlich lang ist). Die hier dargestellte Definition hat auch
bestimmte Folgen fiir den Begriff Effizienz-Divergenz. Dazu im nich-
sten Abschnitt.

EXKURS 3: "Handlung" und "Effizienz-Divergenz"

Es gibt insgesamt drei Falle, in denen die Effizienz-Divergenz
(Abkiirzung "ED") O betrigt.

161



Der erste Fall in der Abbildung 13 (Abschnitt 4.1.3.) e Konsequenz
KA Hier fiihren alle Handlungen der Konsequenzen zu der gleichen
Foigekonsequenz K1 - Die Wirkwahrscheinlichkeiten der Handlungen
miissen alle 1 be%%agen, da sonst noch andere Folgekonsequenzen
erreicht werden konnten. Im theoretischen Modell des Handlungsfeldes
miissen jedoch Handlungen - wenn sie schon nicht zu unterschiedlichen
Folgekonsequenzen fithren - Folgekonsequenzen mit unterschiedlichen
Wirkwahrscheinlichkeiten erreichen, damit sie als verschiedene
Handlungen angesehen werden kdnnen. Die drei Handlungen der Konse-
quenz KA, in der Abbildung 13 sind also im Modell des Handlungsfel-
des nichEnunterscheidbar, es gibt also nur eine einzige Handlung fiir
die Konsequenz KAt . Diese eine Handlung fiihrt mit einer Wirkwahr-
scheinlichkeit von 1 zur Folgekonsequenz Kltn+1'

Der zweite Fall, in dem ED = 0 gilt, ist in der gleichen Abbildung
durch die Konsequenz KBt gegeben. Hier fiihren alle Handlungen mit
den jeweils gleichen Witkwshrscheinlichkeiten zu allen drei Folge-
konsequenzen. Auch hier gilt, daB diese Handlungen im Handlungs-
feld-Modell nicht voneinander unterschieden werden konnen. Es gibt
also auch fiir den Fall der Konsequenz KB nur eine einzige Hand-
lung, die jeweils mit der Wirkwahrscheinffchkeit von 0.3 zu einer
der Konsequenzen Kltn+1 oder Kztn+] oder l(3tnﬂ fiihrt.

Der eben beschriebene zweite Fall ist bei genauerer Betrachtung ein
Sonderfall des dritten Falls fiir ED = 0. Dieser ist in der Abbildung
14 (Abschnitt 4.1.3.) - demonstriert. Hier filhrt jede einzelne der
drei Handlungen zwar mit unterschiedlichen Wirkwahrscheinlichkeiten
zu den drei Folgekonsequenzen, fiir alle Handlungen gilt aber, daB
sie zu jeweils der gleichen Konsequenz mit der jeweils gleichen
Wirkwahrscheinlichkeit fiihren. Auch diese Handlungen sind also im
Handlungsfeld-Modell nicht voneinander unterschieden. Es gibt also
in der Abbildung 14 ebenfalls nur eine einzige Handlung, die mit der
Wirkwahrscheinlichkeit von 0.1 zur Konsequenz K1 1 mit 0.7 zur
K2 und 0.2 zur K3 filhrt (vgl. auch die Beg%undung im Anhang

IVE";%ch der in der Abgqiaung 14 ED = 0 sein muB).

Es 1#8t sich also folgern: hat eine Konsequenz die Effizienz-Diver-
genz ED = 0 gibt es an der Stelle dieser Konsequenz nur eine einzige
mogliche Handlung.

Dies kann nun mit der Forderung, daB das theoretische Modell des
Handlungsfeldes erschipfend sein muB, in Zusammenhang gebracht wer-
den. Das Handlungsfeld-Modell ist "erschépfend", weil es theoretisch
alle iiberhaupt méglichen Handlungen und Konsequenzen beriicksichtigen
soll. D. h. auch, als eine mogliche Handlung ist immer die "Nicht-
Handlung" - d. h. die Unterlassung jeglicher Aktivitdt - mit zu be-
riicksichtigen. Gibt es also fiir eine bestimmte Konsequenz nur eine
einzige Handlung, miiBte diese im theoretischen Modell als "Nicht-

Handlung" interpretiert werden.

Dies ist auch noch unter dem Gesichtspunkt der Definition einer
Handlung als Einheit im Aktivitdtsstrom zu betrachten. Der Anfang
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einer Handlung so! ja dadurch definiert sein, daB an dieser Stelle
der Aktivititsstrom auch in eine andere Richtung gelenkt werden
kénnte. Gibt es aber nur eine einzige mégliche Handlung, hitte am
Beginn dieser Handlung der Aktivitdtsstrom nicht in andere Richtun-
gen gelenkt werden kdnnen. Daraus folgt, daB diese "Handlung" keine
Einheit ist, die als "Handlung" gelten kann. Sie ist vielmehr als
Bestandteil der zu der Ausgangskonsequenz der "Handlung" fiihrenden
vorausgegangenen Handlung anzusehen - was gleichzeitig bedeutet, da8
die "Ausgangskonsequenz" keine eigenstindige Konsequenz ist.

Die obige Folgerung, nach der im theoretischen Modell des Handlungs-
feldes eine Konsequenz mit ED = 0 nur eine einzige Handlung hat, ist
daher noch nicht ausreichend. Es muB letztendlich gefolgert werden:
eine Konsequenz mit ED = 0 kann es im theoretischen Modell des Hand-
lungsfeldes nicht geben. Eine als "Handlung" zu bezeichnende Aktivi-
titseinheit kann es nur dann geben, wenn es gleichzeitig zu ihr
alternative Moglichkeiten fiir Aktivititen gibt. Die Bedingung dafiir,
daB es iiberhaupt eine als '"Handlung" mdgliche Aktivitdtseinheit
gibt,ist daher die Giiltigkeit von ED 0 fiir die Situation, die als
Ausgangskonsequenz der Aktivitidtseinheit angenommen wird.

"Kontrolle" war als Regulierbarkeit eines Handlungsbereiches durch
die durchschnittliche Effizienz-Divergenz definiert worden. Bezieht
man den "Handlungsbereich" nur auf eine einzelne Situation, also auf
eine Ausgangskonsequenz mit ihren mit bestimmten Wirkwahrscheinlich-
keiten zu Folgekonsequenzen fithrenden Handlungen, ist die Hdhe der
der Effizienz-Divergenz der Ausgangskonsequenz mit der Hohe der Kon-
trolle dieses eingeschrinkt betrachteten Handlungsbereiches iden-
tisch. Da es keine Ausgangskonsequenz mit ED = 0 geben kann und
auch keine Handlung fiir eine solche Situation definiert ist, folgt:
in einer Situation, in der ein Handelnder iiber keine Kontrolle ver-
fiigt, verfiigt der Handelnde iiber keine als "Handlung" zu bezeichnen-
de Aktivitdtsmoglichkeit.

Anders ausgedriickt: befindet sich eine Person in einer Situation, in
der sie nur das Eintreten eines zukiinftigen Ergebnisses bewirken
kann (und noch nicht einmal das Nicht-Eintreten des Ergebnisses
bewirken kann), kann diese Person keine als "Handlung" definierbare
Aktivitdt ausfiihren.

EXKURS 4: Die durchschnittliche Effizienz-Divergenz vom
Betrag 1

Mit den im folgenden dargestellten Uberlegungen wird nun endgiiltig
die Grenze der "mathematischen Mystik" (Gerhard H. Fischer prégte
diesen Ausdruck in der Arbeitsgruppe "Mathematische Psychologie" auf
dem KongreB fiir experimentelle Psychologie 1977) erreicht und iiber-
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schritten. Der Leser sollte diese Ausfiihrung eher | ristisch als
ernstgemeint auffassen (wie auch die Erlduterung ucs Falles "ED
kleiner als 0" im Anhang IV).

Die durchschnittliche Effizienz-Divergenz eines Handlungsbereiches
wird in diesem Abschnitt durch ED abgekiirzt. Die Abkiirzung ED - also
ohne dariiber liegenden Querstrich - bezeichnet dagegen die Effizi-
enz-Divergenz einer einzelnen Konsequenz.

Nach den Argumentationen des vorangegangenen Abschnittes ist wohl
unmittelbar deutlich, daB es kein Handlungsfeld und auch keinen
Handlungsbereich in einem Handlungsfeld geben kann, dessen Kon-
trollierbarkeit 0 ist, also dessen ED = 0 ist. Denn wenn fiir alle
Konsequenzen ED = 0 gelten wiirde, wiren diese nicht als Konsequenzen
anzusehen und die Handlungen des Handlungsbereiches kénnten auch
nicht als Handlungen gelten. Die folgende Uberlegung zeigt, daB es
auch keinen_Handlungsbereich geben kann, in dem die Kontrolle 1 ist,
d. h. also ED = 1 ist.

Wiirde in einem Handlungsbereich ED = 1 gelten, so miiBten alle Konse-
quenzen des Handlungsbereiches maximale Effizienz-Divergenz, also ED
= 1, besitzen. Beschrinken wir die Betrachtung zunichst auf die
Konsequenzen eines Zeitpunktes t . Dort gibt es fiir- jede einzelne
dieser Konsequenzen ebensoviele Handlungen, wie es Konsequenzen im
Zeitpunkt t gibt, und jede dieser Handlungen wiirde mit einer
Wirkwahrschéinlichkeit von 1 zu einer jeweils anderen Konsequenz des
Zeitpunktes t . filhren. Damit sind aber die Konseguenzen des Zeit-
punktes t nf%ﬂt mehr voneinander unterschieden; denn Konsequenzen
unterscheiden sich nur dann, wenn es von ihnen aus unterschiedliche
Handlungen gibt. Fiir jede einzelne Handlung einer der Konsequenzen
K a gibt es aber an der Stelle jeder anderen Konsequenz eine ent-
sprechende Handlung, die zu der gleichen Konsequenz im Zeitpunkt
tn+ fiihrt. S@mtliche Handlungen je zweier Konsequenzen des Zeit-
pun&tes t sind also identisch, also sind auch simtliche Konsequen-
zen des geitpnnktes t identisch. Es gibt also nur eine einzige
Konsequenz mit ED = 1 im Zeitpunkt t . Nun gilt aber dasselbe fiir
die Konsequenzen des Zeitpunktes t :‘: auch sie '"schrumpfen" bei
genauerer Betrachtung zu einer einziéﬁn Konsequenz mit ED = 1. Da es
nun aber -~ wie oben gezeigt - im Zeitpunkt t nur eine einzige
Konsequenz gibt, fiihren alle Handlungen der'rk%nsequenz K zur
gleichen Konsequenz, sie sind daher nicht verschiedene Handfﬁhgen,
sondern nur eine einzige Handlung. Damit gilt fiir K 0 nicht ED = 1,
sondern ED = 0. Kt ist daher gar keine Konsequenz, %800 sonst miiSte
ED > 0 gelten! Auth die einzige verbliebene "Handlung" ist nicht als
"Handlung" definierbar (vgl. vorigen Abschnitt). Das gleiche gilt
nun fiir alle folgenden Konsequenzen des Handlungsbereiches, fiir alle
Konsequenzen und fiir alle Handlungen, solange, bis in dem Handlungs-
bereich ein Zeitpunkt t erreicht ist, in dem nicht mehr fiir alle
Konsequenzen ED = 1 gilt.

Damit "verschwindet" der gesamte Handlungsbereich, in dem D =1
gelten wiirde, bis auf eine Konsequenz im Zeitpunkt t(x - 1) fiir die
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dann allerdings ED 1 Giiltigkeit hat.

Das bedeutet, daB Handlungsbereiche, in denen die Kontrolle als Re-
gulierbarkeit maximal ist, im formalen Modell des Handlungsfeldes
nicht definierbar sind.

So kurios dieser Gedankengang auch ist, es gibt dennoch einen Bezug
zu einer im Kapitel 3 dargestellten Uberlegung - nimlich zur Supe-
rierung von Handlungswegen zu einer einzigen Handlung. Dort wurde
ausgefiihrt, daB Handlungswege mit sehr hohen Wegwahrscheinlichkeiten
zu einer einzigen Handlung superiert werden kdnnen. Vergleichbares
gilt auch hier: der gesamte Handlungsbereich, fiir den ED = 1 hitte
gelten sollen, wird "superiert" zu einem Bestandteil der Handlungen
des Zeitpunktes t(x -1
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7. DER GESELLSC FTLICHE CHARAKTER DER MENSCHLICHEN
HANDLUNGSREGULATION

In Kapitel 1 wurde gesagt, daB in dem Buch "Allgemeine Arbeits-
und Ingenieurpsychologie" von Hacker (1973) die Theorie der Hand-
lungsregulation das erste Mal umfassend dargelegt wurde. Der
gesellschaftliche Charakter der menschlichen Handlungsregulation
wurde von uns als eine wesentliche Grundlage der Theorie der
Handlungsregulation bezeichnet, der gesellschaftliche Charakter
wird selbstverstdndlich auch bei Hacker als Grundlage betont. Man
vermift bei ihm jedoch eine systematische Darstellung des Zusam-
menhanges 2zwischen individueller Handlungsregulation und ihren
geselischaftlichen Grundlagen - auch wenn solche Aspekte von
Hacker immer wieder benannt werden und insgesamt durch seine

Ausfiihrungen stindig hindurchscheinen.

Die erste - immer noch aktuelle - umfassende Behandlung dieser
Zusammenhiinge wurde im Jahre 1975 von Volpert in dem Buch
"Lohnarbeitspsychologie" verdffentlicht. Zwar ist auch hier die
Arbeitspsychologie der Ausgangspunkt und das Gebiet, fiir das
letztlich Folgerungen abgeleitet werden. Dennoch findet man hier -
nach einer Kritik an der Entwicklung der biirgerlichen Arbeitspsy-
chologie und nach einer Auseinandersetzung mit der marxistisch
begriindeten Auffassung iiber die Psychologie der Personlichkeit von
Seve (1973) - im Abschnitt 2.3. ("Arbeitstitigkeit und Berufliche
Sozialisation als gesellschaftlich determinierte Prozesse") Darstellun-
gen liber die allgemeinen Beziehungen zwischen individueller Hand-
lungsregulation und ihren gesellschaftlichen Grundlagen.

Volpert beginnt mit einer zusammenfassenden Darstellung der "allge-
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meinen ProzeBstruktur des Handelns" (ebenda, S. 30 ff.), wobei
von der Entwicklung dieses Handelns abstrahiert wird, also eine
ProzeBstruktur erlidutert wird, "wie sie als Resultat eines im wesent-
lichen unbehinderten Aneignungsprozesses erscheint" (ebenda, S.
129). In diesem Teil wird in die Grundlagen der Theorie der Hand-
lungsregulation eingefiihrt; neu ist hier vor allem der Begriff
"Titigkeitsbereich” (auch "Titigkeitssektor") und - im Zusammen-
hang damit - Ausfilhrungen zur "Antriebsregulation"” bzw. zur
"Motivstruktur" (wir haben darauf bereits im Abschnitt 5.1. hinge-
wiesen). Der Bereich Arbeitstiitigkeit wird dabei als ein "zentraler
Tatigkeitsbereich” hervorgehoben: Die "Handlungskompetenz" und
. die Motivation in diesem Bereich sind die wesentlichen Bestandteile
der allgemeinen Handlungskompetenz und der allgemeinen Motivstruk-

tur eines Handelnden.

Es folgt dann der Abschnitt "zur allgemeine ProzeBstruktur der An-
eignung" (ebenda, S. 142 ff.), in dem Volpert die Entwicklung des
Handelns im Rahmen gesellschaftlicher Zusammenhinge darstellt. Ab-
strahiert wird hierbei von konkreten gesellschaftlichen Verhiltnis-
sen. Diese Abstraktion wird aufgehoben im Abschnitt "gesellschaft-
liche Produktionsweise und individuelles Handeln" (ebenda, S. 153
ff.).

Wir wollen uns im hier beginnenden Kapitel auf die Ausfiihrungen
Volperts in diesen zuletzt genannten beiden Abschnitten aus dem
Buch "Lohnarbeitspsychologie" beziehen. Generell geht es dabei um
die Frage, in welcher Weise Aussagen Volperts vor dem Hintergrund
unseres Konzepts erginzt, konkretisiert oder modifiziert werden
konnen. Wir folgen dabei dem Gang der Argumentation bei Volpert,
werden diese also zusammenfassend nachvollziehen und jeweils Aus-
filhrungen anschlieBen, die aus dem hier entwickelten Konzept be-

griindet sind.

Nur der Vollstdndigkeit wegen sei noch erwihnt, daB den erwdhnten
szwei Abschnitten bei Volpert noch ein dritter Abschnitt zur (im
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Jahre 1975) "a' ellen Problemlage" der Arbeitswissenschaft (5. 176
ff.) folgt, aut .essen Inhalte wir hier nicht eingehen werden.

Im folgenden Abschnitt 7.1. werden zunichst verschiedene Aspekte der
gesellschaftlichen Eingebundenheit des Handelns diskutiert, wobei -
wie auch bei Volpert - von der Entwicklung des Handelns und von
speziellen Gesellschaftsformationen abstrahiert wird. Im Abschnitt
7.2. werden Aspekte der Entwicklung des Handelns als "Aneignung"
behandelt. Im Abschnitt 7.3. geht es um die Handlungsregulation
unter bestimmten gesellschaftlichen Verhdltnissen - speziell unter
kapitalistischen Produktionsverhiltnissen. Hierbei steht das Vol-
pertsche Konzept der "Partialisierung' im Vordergrund.

7.1. Die gesellschaftliche Eingebundenheit des Handelns

Volpert (ebenda, S. 142 ff.) verdeutlicht zunichst den generellen
Zusammenhang zwischen Gesellschaft und individueller Handlungs-
regulation. Dabei geht es ihm darum zu zeigen, daB die entwickelte
individuelle Handlungsregulation nur als Ergebnis der "Aneignung"
(im Sinne Leontjews 1975a, S. 276 ff.) der gesellschaftlich kumulier-
ten Erfahrungen verstanden werden Kkann, denn das Individuum
"setzt sich nicht als einzelnes mit urspriinglichen Naturgegebenhei-

ten" auseinander,

Nur in Ausnahmefidllen ist eine Handlungssituation allein durch vom
Menschen beeinfluBte Gegebenheiten der Natur geprigt. Vielmehr
sind Handlungssituationen "geseilschafth'ch produziert. Die Gegen-
stinde des handelnden Umgangs sind Resultate menschlicher Hand-
lungen, insbesondere menschlicher Arbeit. In ihnen hat sich die Er-
fahrung friiherer Generationen der Menschheit vergegenstindlicht...
Die Handlungssituation stellt also einen iiberindividuellen Handlungs-
zusammenhang dar, aus welchem sich der Anteil der einzelnen Hand-
lung ausgliedert". Mit den gesellschaftlich produzierten Gegenstin-
den ist kollektiv umzugehen, dabei werden "iiberindividuelle Hand-
lungsziele" angestrebt, wobei den einzelnen Individuen jeweils ein
"Ausschnitt der Situationsbewiltigung" iugewiesen ist. Die "Hand-
lungskompetenz" eines Individuums ist damit davon abhingig, inwie-

weit die "gegenstindlich-gesellschaftlichen Handlungsforderungen"
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addquat widergespiegelt werden. Auch die Motiv >m muB zur
Notwendigkeit der "Ubernahme des eigenen Parts im iiberindividuel-
len Handlungszusammenhang" adiquat sein.

Der iiberindividuelle Handlungszusammenhang ist jedoch nicht nur
iiber duBere Handlungsvollziige vermittelt, wesentlich ist auch die
Kommunikation iiber Handlungsanforderungen und Handlungsresulta-
te durch die Sprache. Die Sprache macht es moglich, auch "unab-
hingig vom Handlungsvolizug kollektiv und individuell iiber Hand-
lungen und damit zusammenhingende Gegebenheiten" zu kommunizie-
ren und 2zu reflektieren, was wiederum neue Moglichkeiten der
geselischaftlichen Akkumulation von Erfahrungen erdffnet.

Der zentrale Bereich der Handlungskompetenz und -motivation ist
die Arbeitstitigkeit. Hauptsidchlich iiber diese hat das Individuum
Anteil am Proze8 der geselischaftlichen Produktion und damit auch
an der gesellschaftlichen Herstellung von Handlungssituationen.
"Handlungsanforderungen im Restbereich" (auBerhalb der Arbeitsta-
tigkeit) "sind ihrerseits grundsitzlich - jedoch nicht vollstindig -
durch diejenigen des Zentralbereichs determiniert". Volpert hebt
hervor, da8 der ProzeB der Entwicklung individueller Handlungs-
systeme als "Aneignung" im Sinne Leontjews (1973) zu verstehen

ist.

Im weiteren behandelt Volpert dann Aspekte des Verlaufs der An-
eignung. Wir werden darauf im Abschnitt 7.2. eingehen und zu-
nichst ausfilhren, was zu den dargestellten Ausfiihrungen Volperts
aus der Sicht unseres Konzepts beigetragen werden kann.

Wie bereits erwihnt, wird im folgenden - wie auch in dem Teil der
Ausfiihrungen Volperts, auf den wir uns im Abschnitt 7.1. bezie-
hen - vorldufig vom Verlauf der Aneignung wie auch von speziellen
gesellschaftlichen Produktionsverhiltnissen abstrahiert.
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7.1.1. Der "iiber ‘ividuelle Handlungszusammenhang" als
"kollektive Handlungsregulation"

Die Entwicklung unserer Konzeption war eng an das Modell des
Handlungsfeldes gekniipft, wie es zuerst im Abschnitt 2.1. einge-
fiilhrt wurde. Um den "iiberindividuellen Handlungszusammenhang"
zu beriicksichtigen, kann dieses Modell zu einem Modell des "kollek-
tiven Handlungsfeldes" erweitert werden. In diesem stehen die

"individuellen Handlungsfelder" der Mitglieder eines Kollektives
miteinander in Beziehung. Sicherlich wire eine ausfiihrlichere und
grundsitzlichere Behandlung dieser Erweiterung wilnschenswert. Sie
wiirde jedoch den Rahmen dieser Arbeit sprengen. Wir beschrinken
uns daher im folgenden auf kurze Erlduterungen, die allerdings nur
dann verstindlich sind, wenn dem Leser die in den vorangegange-
nen Teilen dieser Arbeit entwickelten Begriffe - in bezug auf die
individuelle Handlungsregulation - vertraut sind.

Das "kollektive Handlungsfeld" besteht - wie auch das individuelle
Handlungsfeld - aus moglichen Handlungen, Wirkwahrscheinlichkei-
ten der mdglichen Handlungen und moglichen Konsequenzen und es
erstreckt sich entlang einer Zeitdimension. Im kollektiven Hand-
lungsfeld handeln jedoch potentiell alle Mitglieder des Kollektivs.
Dies ist so zu denken, daB die individuellen Handlungsfelder "iiber-

einander" liegen und untereinander verkniipft sind.

Diese Verkniipfungen bestehen darin, daB Konsequenzen individuell
ausgefiihrter Handlungen nicht nur Konsequenzen fir das jeweilige
Individuum sind, sondern durch Verinderungen materieller Grund-
lagen des Handelns auch Handlungsmdglichkeiten fiir andere Mitglie-
der des Kollektivs beeinflussen. Damit sind nicht nur selbst bewirk-
te Konsequenzen (die mit ihnen mdglichen Handlungen) Elemente
eines individuellen Handlungsfeldes, sondern auch solche Konse-
quenzen, die durch andere Handelnde erreicht werden kénnen und
durch deren Erreichen (durch Andere) materielle Grundlagen so

verindert werden, daB auch im individuellen Handlungsfeld neue
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Handlungen ermdglicht sind oder Handlungsmoglich® ‘ten entfallen.

Solche Verkniipfungen gibt es offensichtlich in allen Fillen der un-
mittelbaren Kooperation, in der die Handlungen mindestens zweier
Handelnder direkt aufeinander bezogen sind - sich also gegenseitig
voraussetzen bzw. unmittelbar aufeinander folgen. Jedoch werden
Handlungen auch dann zu Verkniipfungen im kollektiven Handlungs-
feld fithren, wenn sie zwar nicht (unmittelbar folgende) Folgekonse-
quenzen fiir andere Handelnde implizieren, wenn sie aber langfristig
die Handlungsméglichkeiten anderer beeinflussen.

Im kollektiven Handlungsfeld werden mehrere Handlungswege gleich-
zeitig verfolgt. Verschiedene Mitglieder des Kollektivs verfolgen
verschiedene Handlungswege, diese erginzen und bedingen einander
teilweise gegenseitig, sodaB8 auch Handlungswege verfolgt werden,
an denen verschiedene Mitglieder wechselseitig beteiligt sind oder
innerhalb derer Handlungen als gemeinsame Handlungen ausgefiihrt
werden. Im kollektiven Handlungsfeld werden also "kollektive Hand-

lungswege" verfolgt. Die Regulierung des Verlaufs dieses Hand-
lungsweges geschieht kollektiv, d. h. durch "kollektive Handlungs-

regulation".

Kollektive Handlungswege filhren zu "kollektiven Zielkonsequenzen"

in dem Sinne, daB die - durch die Erreichung der kollektiven
Zielkonsequenz - dann verfiigbaren Handlungsmdglichkeiten nicht
nur die Handlungsméglichkeiten eines Handelnden, sondern die
Handlungsmdglichkeiten mehrerer Handelnder sind. Die Effizienz-Di-
vergenz einer kollektiven Zielkonsequenz bezieht sich dann ebenfalls
nicht nur auf die Handlungsmoglichkeiten eines Individuums, son-
dern muB daran gemessen werden, inwieweit fiir das gesamte Kollek-
tiv unterschiedliche effiziente Handlungsmoglichkeiten - durch die

Erreichung dieser Konsequenz -entstehen.

"Kollektive Kontrolle” als "Kontrolle in bezug auf ein kollektives
Ziel" entspricht dann der Wegwahrscheinlichkeit des maximalen
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kollektiven Hand gsweges zur kollektiven Zielkonsequenz.

Im kollektiven Handlungsfeld werden - wie auch im individuellen
Handlungsfeld - "kollektive Handlungsbereiche" unterscheidbar sein.
Die "kollektive Kontrolle" betrifft dann als "kollektive Regulierbar-
keit" die Strukturen in einem "kollektiven Handlungsbereich". Sie

widre ebenfalls an der durchschnittlichen Effizienz-Divergenz - im
eben beschriebenen Sinne - zu messen.

Die generelle Zielstelung eines Kollektivs ist es damit, die Regulier-
barkeit des Systems kollektiver Handlungsbereiche zu erhalten und
zu erh6hen. Dies geschieht vor allem durch die Produktion geeigne-
ter materieller Grundlagen des kollektiven - und damit auch des
jeweils individuellen - Handelns.

Bereits ab einem sehr friihen Entwicklungsstand der menschlichen
Gesellschaft sind die materiellen Grundlagen des individuellen Han-
delns (des individuellen Handlungsfeldes) ganz iiberwiegend Ergeb-
nisse der gesellschaftlichen Produktion - und zwar nicht nur der
aktuellen gesellschaftlichen Produktion, sondern der iiber viele
Generationen hinweg kumulativen gesellschaftlichen Produktion
("kumulativ" insofern, als die Produktionsergebnisse der jeweils
vorangegangenen Generation die Grundlage der jeweils aktuellen
Produktion sind).

Damit setzt also auch das individuelle Handeln die gesellschaftliche
Produktion vorangegangener Generationen wie auch die aktuell ver-
laufende gesellschaftliche Produktion voraus. Die Kontrolle im indi-
viduellen Handlungsfeld ist daher nur als Anteil an der kollektiven

Kontrolle zu verstehen.
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7.1.2. Individuelle Handlungskompetenz als Anteil der
kollektiven Handlungskompetenz

Die "Handlungskompetenz" umfaBt in unserer Konzeption (vgl. Ab-
schnitt 6.5.) die Kontrollkompetenz und die Handlungsfertigkeit.
Auch Volpert versteht "Handlungskompetenz" letztlich in dieser
Weise, nimlich als iibergeordneten Begriff fiir "Verfiigbarkeit ver-
allgemeinerter Verfahren", "Kdénnen" und "sensumotorische Fertig-
keiten" (1975, S. 139).

Fiir die iiber viele Generationen kumulativ verlaufende Entwicklung
der kollektiven Kontrolle, wie auch fiir die Moglichkeit des Einzel-
nen, an dieser teilzuhaben, ist es Voraussetzung, daB der Mensch
nicht an biologisch weitergebene Verhaltensweisen gekettet ist,
sondern in der Lage ist, sich in unterschiedlichsten Handlungsbe-
reichen Handlungskompetenz anzueignen, da die Strukturen der
menschlichen Handlungsbereiche im Zuge der historischen Entwick-
lung fortlaufend verindert werden.

Die Fidhigkeit des Menschen, sich in unterschiedlichsten Handlungs-
bereichen Handlungskompetenz anzueignen, macht auch besondere
Formen der aktuellen Kooperation moglich.

In Anlehnung an Marx (1962), der "einfache Kooperation", "Koope-
ration” und "gesellschaftliche Gesamtarbeit" unterscheidet, konnen
folgende drei Formen bzw. Stufen der Kooperation charakterisiert
werden: Die erste Form der Kooperation besteht im gemeinsamen
Bewirken von bestimmten Umweltverinderungen, das durch die
Summation’ der gleichen Handlungen vieler Menschen effektiver ist

als Umweltverinderungen durch einen Einzelnen. Die zweite Form ist
das sinnvolle Zusammenwirken von unterschiedlichen Handlungen

vieler Handelnder bei bestimmten Umweltverinderungen. Und drit-
tens wird die Kooperation dadurch realisiert, dafl verschiedene
Handelnde oder verschiedene Gruppen von Handelnden unterschied-
liche Umweltverinderungen schaffen, die so abgestimmt sind, daB
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erst das Insge at der unterschiedlichen Umweltverinderungen die
Kontrolle fiir das gesamte Kollektiv - also die kollektive Kontrolle -
erhoht, wie z. B. die Herstellung von Metallgegenstinden erst
dadvrch einem Kollektiv bessere Kontrolle sichert, daB andere diese
Metallgegenstinde in ihrer Arbeit verwenden, wie z. B. einen Pflug
in der Feldbestellung.

Insbesondere die letzte Form macht es méglich und erforderlich, da8
sich Einzelne oder einzelne Gruppen von Handelnden in bestimmten
Bereichen des kollektiven Handlungsfeldes spezialisieren, d. h. dort
eine Handlungskompetenz aneignen, die hoéher ist als die Hand-
lungskompetenz anderer Handelnder - welche sich jedoch wiederum
in anderen Bereichen hohere Kompetenz verschaffen. Damit ist die
Kompetenz des gesamten Kollektivs hdher, als wenn jeder Handelnde

sich in jedem Teil des kollektiven Handlungsfeldes Kompetenz ver-
schafft. Denn die Handlungskompetenz eines Handelnden hingt von
der Menge seiner eigenen oder an ihn weitergegebenen Erfahrungen
in einem Handlungsbereich ab. Werden diese Erfahrungen vorwie-
gend in einem bestimmten kollektiven Handlungsbereich konzent-
riert, ist die Menge der Erfahrungen in diesem Handlungsbereich
groBer. Die hohere Handlungskompetenz wiederum kann nun auch
besser zu einer ErhShung der Kontrolle verwendet werden durch
die gezielte Verdnderungen dieses Handlungsbereiches in Richtung

hoherer Regulierbarkeit.

Diese Aufteilung des kollektiven Handlungsfeldes wird dadurch er-
reicht, daB verschiedene Individuen oder Gruppen die Aufrechter-
haltung und Erhéhung der kollektiven Kontrolle in verschiedenen
Bereichen des kollektiven Handlungsfeldes i{ibernehmen und somit
von anderen iibernommene Bereiche (wenigstens zeitweilig) nicht zu
beriicksichtigen brauchen. Wir wollen diese Art von Abgrenzung im
kollektiven Handlungsfeld als "gesellschaftliche Abgrenzung von

Handlungsbereichen" bezeichnen.

Verschiedene Mitglieder des Kollektivs erwerben sich also Hand-
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lungskompetenz in verschiedenen Handlungsbereiche. , die Teile des
gesamten Kollektiven Handlungsfeld sind.
Die "kollektive Handlungskompetenz" bezieht sich damit nicht nur

auf die Kenntnisse eines einzelnen Individuums, sondern auf die
Kenntnisse aller Mitglieder des Kollektivs. Die individuelle Hand-
lungskompetenz braucht natiirlich nicht bei allen Mitgliedern gleich
gut zu sein und kann auch fir verschiedene kollektive Handlungs-
bereiche unterschiedlich sein. Durch angemessene Aufteilungen
innerhalb des Kkollektiven Handlungsfeldes ist es moglich, die (ob-
jektive) "kollektive Kontrolle" besser zu realisieren, als dies ein
Einzelner konnte (zu speziellen Aufteilungen des kollektiven Hand-
lungsfeldes spiiter im Abschnitt 7.3.).

7.1.3. Motivation im Rahmen der Kkollektiven Handlungs-
regulation

Im Kapitel 5 wurde als handlungstheoretisch begriindetes Motiva-
tionskonzept die Annahme eines "Kontrollstrebens" vorgeschlagen.
Danach richtet sich das Handeln auf die Erhaltung und die Erho-
hung der Kontrolle, der Kontrollkompetenz und der Handlungsfer-
tigkeit in den untereinander verbundenen Handlungsbereichen eines
Handelnden.

In den vorangegangenen Abschnitten wurden einige der in den
Kapiteln 2 bis 6 entwickelten Begriffe auf die kollektive Handlungs-
regulation bezogen, wie z. B. "kollektive Kontrolle" und "kollektive
Handlungskompetenz". Wir halten es jedoch nicht fiir erforderlich,
auch ein "kollektives Kontrollstreben" anzunehmen. Es reicht u. E.
aus, darauf zu verweisen, daB mit der Erhaltung und Erhdhung der
kollektiven Kontrolle auch eine Erhaltung und Erhdhung der indi-
viduellen Kontrolle der Mitglieder des Kollektivs einhergeht - we-
nigstens durchschnittlich gesehen. Mit "gesellschaftlichen Abgren-
zungen" im kollektiven Handlungsfeld ist auch die Ubernahme der
Regulation (und des Erwerbs von Handlungskompetenz) in bestimm-
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ten Teilen kollek .er Handlungsbereiche durch einzelne Individuen
verbunden. Das individuelle Kontrollstreben - also die Motivation
des Einzelnen - sollte sich damit vorwiegend auf die ihm im Rahmen
gesellschaftlicher  Abgrenzung {ibertragenen Handlungsbereiche
richten. Eben dies meint Volpert, wenn er herausstellt, da8 die
Motivation der Notwendigkeit der "Ubernahme des eigenen Parts im
iiberindividuellen Handlungszusammenhang" addquat sein mu8.
Inwieweit sich hierbei Widerspriiche in Abhingigkeit von bestimmten
Produktionsverhiltnissen ergeben konnen, wird im Abschnitt 7.3.3.
diskutiert.

7.1.4. Zur Funktion der Sprache

Volpert sieht die "Grundfunktion" der Sprache in der "Kommunika-
tion iiber Handlungsanforderungen und Handlungsresultate'". Aus
dieser "leitet sich ab, daB auch unabhingig vom Handlungsvolizug
kollektiv und individuell iiber Handlungen und damit zusammenhin-
gende Gegebenheiten reflektiert werden kann". Wir halten jedoch
das, was Volpert aus der "Grundfunktion" ableitet, fiir das eigent-

lich erst Spezifische der menschlichen Sprache.

Selbstverstindlich erleichtert das Sprechen die aktuelle Kooperation
zwischen Handelnden (und auch die individuelle Entwicklung des
Sprechens hat hier ihren Ausgangspunkt). Diese Funktion scheint
uns jedoch nicht ausreichend die menschliche Sprache zu kennzeich-
nen: man findet Sprechen als lautsymbolische Ubermittlung von
Nachrichten auch bereits bei Tieren (z. B. bei Delphinen).

Die spezifisch menschliche Funktion der Sprache liegt u. E. viel-
mehr in der Ubermittlung (oder dem Austausch) von Erfahrungen,
ohne daB der Handlungsbereich, auf den sich diese Erfahrungen be-
ziehen, zum Zeitpunkt der Ubermittlung vorliegen muB bzw. ohne
daB8 zum Zeitpunkt der Ubermittlung gemeinsam in ihm gehandelt

wird.
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In der aktuellen Kooperation, d. h. beim gemeinsame.., aufeinander
bezogenen Handeln in einem Handlungsbereich, kann die Sprache
allein gebraucht werden, um den Kooperationspartner iiber selbst
beabsichtigte oder von ihm gewiinschte Handlungen zu informieren
und auch iiber das Erreichen von Konsequenzen Mitteilungen zu

machen. Eine sprachliche Verfolgung von Handlungswegen ist erst

notwendig, wenn Erfahrungen weitergegeben werden. Erfahrungen

mit bestimmten Handlungswegen kénnten auch nicht-sprachlich,
d. h. durch demonstratives Verfolgen von Handlungswegen liber-
mittelt werden. Dies ist jedoch nicht immer sinnvoll, z. B. wenn fiir
den Handelnden sehr negative oder gar gefihrliche Erfahrungen
mitgeteilt werden sollen oder z. B. wenn das Verfolgen bestimmter
Handlungswege sehr aufwendig ist. Die Weitergabe von Erfahrungen
ist also in hohem MaBe erleichtert, wenn diese Weitergabe auch ohne
aktuelles Handeln im Handlungsbereich geschehen kann, Handlungs-
wege also (sprach-)symbolisch verfolgt werden konnen.

Die Moglichkeit, Handlungswege 2u verfolgen, ohne materiell zu
handein, kann nun auch dazu genutzt werden, Handlungswege ohne
materielles Handeln zu erproben, und so u. U. nicht zur Zielkonse-
quenz fithrende Handlungswege im voraus abzuindern. (Dies kann
zundichst durch #HuBeres Sprechen geschehen, das sich spiter zu
innerem Sprechen entwickelt). D. h. es werden in einer inneren
Reprisentation eines Handlungsbereiches Handlungswege antizipato-
risch erprobt und abgedndert, Handlungswege also geplant. Wir
meinen, daB diese Verfolgung von Handlungswegen anhand einer in-

neren Reprisentation dem entspricht, was man als "Denken" be-

zeichnet.

Wir behaupten damit, daf die bloBen (laut-)symbolischen Mitteilun-
gen iiber aktuell vorliegende Umweltgegebenheiten oder aktuell
ausgefiihrte Handlungen oder aktuelle Handlungsabsichten lediglich
einfache Signaliibermittlungen und noch keine spezifische menschli-
che Sprache sind. Es mu8 hinzukommen, dag8 Handlungswege (laut-)
symbolisch nachvollzogen werden, ohne daB in dem betreffenden
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Handlungsbereich .uell gehandelt wird. Erst dies kennzeichnet
das Spezifische der menschlichen Sprache. Fir den engen Zusam-
menhang zwischen der Erfahrungsvermittlung und der Entwicklung
der Sprache und der antizipatorischen Erprobung von Handlungswe-
gen spricht auch eine Beobachtung Piagets: Die von ihm als 6.
Stufe bezeichnete Phase der kindlichen Entwicklungsstufe, auf der
die ersten antizipatorischen Erprobungen von Handlungswegen
beobachtet werden konen, ist gleichzeitig die Stufe, wihrend der
der Spracherwerb beginnt und in der das Kind "einer differenzier-
ten, d. h. aufgeschobenen Nachahmung fihig" wird (Piaget 1974,
S. 116 ff.).

Eine Auffassung der Funktion der menschlichen Sprache als Handein
ohne Handlungsvollzug sehen wir auch bei Galperin (1967): "Die
sprachliche Handlung entsteht als Widerspiegelung der materiellen
Handlung. Dazu wird diese von neuem auseinandergefaltet und
Schritt fiir Schritt in die sprachliche Form iibertragen. Bestimmte
Termini und Wendungen der Sprache werden mit bestimmten Elemen-
ten und Teiloperationen der materiellen Handlung verbunden und so
angeordnet, daB sie ihren Verlauf darstellen. So erweist sich die
Aufgabe zur Erziehung der sprachlichen Form der Handlung als
ziemlich schwierig. Sie besteht darin, zu lehren, eine Handlung
ohne materielle Gegenstinde, in Form der Sprache, der objektiven
Realitit des gesellschaftlichen BewuBtseins, auszufiihren, dafiir
neue 'Werkzeuge' zu schaffen und zu lehren, wie man sie benutzt"
(ebenda, S. 285).

Bezogen auf die kolektive Handlungsregulation erleichtert die Spra-
che also nicht nur die aktuelle Kooperation, sondern auch die
Erfahrungsiibertragung. Dariliber hinaus macht sie es moglich, daB
auch die Koordination von kollektiven und individuellen Handlungs-
bereichen iiber die Sprache geregelt werden kann, d. h. ohne daB
wihrend dieser Koordination in den betroffenen Handlungsbereichen
gehandelt werden muB. SchlieBlich ermoglicht sie auch kollektive
Planungen zur ErschlieBung neuer Handlungsbereiche.
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7.1.5. Die Arbeitstﬁtigkeit als "grundlegender Handl ,sbereich”

Inwiefern die Arbeitstitigkeit der vZentralbereich” der gesellschaft-
lich-gestellten Handlungsanforderungen ist, wird von Volpert erst
in der Behandlung der Entwicklung der Handlungsregulation und
der Beziehung zwischen Handlungsregulation und gesellschaftlichen
Verhiltnissen begriindet. Eine weitaus ausfiihrlichere Begriindung,
die auch der Meinung entgegentritt, daB vorwiegend die Sozialisa-
tion in der Famih'ev fiir die Personlichkeitsentwicklung von Bedeu-
tung sei, findet man bei Groskurth (1979).

Hier sei lediglich festgehalten, da8 in unserer Konzeption die Ar-
beitstitigkeit als ein "Handlungsbereich" gesehen werden kann.
Entsprechend der Bezeichnung n7Zentralbereich” bei Volpert ist die
Arbeitstdtigkeit ein "grundlegender Handlungsbereich". (Dieser
Begriff wurde im Abschnitt 5.1. eingefiihrt). Denn die Regulation
des Bereiches der Arbeitstitigkeit ist Grundlage fiir die Regulier-
barkeit anderer Handlﬁngsbereiche eines Individuums.

7.2. Einige Gesichtspunkte zur "Aneignung"

Mit dem Begriff "Aneignung" bezieht sich Volpert auf Holzkamp (1973)
und Leontjew (1977a). Der Begriff "Aneignung" hebt hervor, daB die
individuelle Entwicklung des Menschen mehr ist als eine Adaption an
die Umwelt. Dazu zundchst im Abschnmitt 7.2.1. Im darauf folgenden
Abschnitt wird vor allem auf Volperts Modell der Entwicklung der
individuellen Handlungsregulatien eingegangen.

7.9.1. Zur Notwendigkeit der Aneignung

Das wesentlichste Spezifikum des Menschen - gegeniiber den Tie-
ren - ist die Kumulation von Erfahrungen im Verlaufe der gesell-
schafts-historischen Entwicklung: Uber Generationen hinweg werden
materielle Umweltverinderungen weitergegeben, gleichzeitig werden
die gewonnen Erfahrungen und Methoden im Umgang mit der Materie
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weitergeben und ivon ausgehend neue Methoden entwickelt und
neue Erfahrungen gemacht und wiederum weitergegeben. Mit der
Zerstorung oder dem Zerfall friiherer Umweltverinderungen gehen
dann zwar spezielle materielle Umweltverinderungen fiir die Men-
schen verloren, die mit ihnen gemachten Erfahrungen konnen jedoch
weitergenutzt und entwickelt werden im Zusammenhang mit neuen
Umweltverinderungen. So sind z. B. die ersten Ofen, in denen Erz
geschmolzen wurde, materiell lingst nicht mehr vorhanden, die
damit gewonnenen Erfahrungen waren jedoch nutzbar fiir den Bau
weiterer, hoher entwickelter Ofen bis hin zum heutigen Hochofen.

Dennoch bleibt die Weitergabe bearbeiteter Materie eine Grundlage
der gesellschafts-historischen Entwicklung: Wiirden die heutigen
Menschen in die Umwelt zur Zeit der ersten Erzdfen versetzt, es wire
ihnen nicht méglich, einen modernen Hochofen zu erstellen, da ihnen
die dafiir notwendigen Materalien nicht vorliegen. Sie kdnnten einen
modernen Hochofen nur auf dem Wege der Wiederholung der materiellen
Entwicklung vom urspriinglichen Erzofen aus - mit gleichzeitiger
Entwicklung der Produktion von anderen notwendigen Materalien -
bauen, denn der Bau eines modernen Hochofens setzt u. a. voraus, da8
Produkte aus Metall bereits vorhanden sind.

Die Weiterentwicklung der Menschheit ist damit fiir die Menschen
nicht mehr wesentlich durch die Phylogenese bedingt, die Mensch-
heit tritt aus der Phylogenese heraus und entwickelt selbst vollig

neue Verhaltensweisen im Umgang mit der materiellen Umwelt und im
Umgang mit den anderen Lebewesen.

Diese kumulative gesellschafts-historische Entwicklung ist nur mog-
lich, wenn sich das Verhalten vollig von ererbten Verhaltensweisen
loslosen 1iBt: Da der gesamte Charakter der materiellen Umwelt
fortlaufend weiterentwickelt, d. h. veridndert wird, konnen sich die
Menschen nach einer Reihe von Generationen verinderten kollekti-
ven und individuellen Handlungsbereichen gegeniiber sehen, die ein
anderes Handeln notwendig machen. Das Handeln muB8 sich dann an
der jeweilig vorgefundenen verinderten Umwelt ausrichten konnen
und nicht biologisch vorgegebenen Verhaltensweisen.
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.Die Herstellung von Werkzeugen wird oftmals als d charakteristi-

sche Merkmal des Menschen angesehen, das ihn von den subhuma-
nen Hominiden unterscheidet. Jedoch reicht die Werkzeugherstellung
als Charakteristik fiir den Menschen nicht aus. Entscheidend ist, ob
eine Weiterentwicklung der Werkzeuge ohne gleichzeitige biologische
Entwicklung erfolgt. Ausfiihrlich wird dies bei Holzkamp (1973, S.
105 ff.) behandelt. Holzkamp zitiert Napier (1962), der sechs Stu-
fen des Werkzeuggebrauchs und der Werkzeugherstellung unter-
scheidet: 1. ad-hoc-tool using, 2. purposeful-tool-using, 3. tool-
modifying for an immediate purpose, 4. tool-modifying for a future
eventuality, 5. ad-hoc-tool-making, 6. cultural toolmaking.

Holzkamp sieht den "entscheidenden Schritt zur menschlichen Form
der Werkzeugherstellung im Ubergang von der Ad-hoc-Werkzeug-
herstellung zur Werkzeugherstellung fiir eine kiinftige Gelegenheit".
Holzkamp fiihrt in Anlehnung an Fischer (1949) aus: "Urspriinglich
sei etwa der Stock nur angesichts der Frucht als Mittel aktualisiert,
primitiv auf die Verwéndung zugerichtet und nach Gebrauch wegge-
worfen worden; die Wende zur Menschheitsgeschichte liege in der
Umkehrung dieses Verhiltnisses, z. B. der verselbstindigten Auf-

fassung des Stockes als Mittel zu veraligemeinerten Zweck der

Friichtebeschaffung. Erst mit dem Vollzug dieser Umkehrung sei

der Weg zur geplanten Herrichtung von geplanten Werkzeugen fiir

einen bestimmten, generalisierten Gebrauch, ihre Aufbewahrung,

Verbesserung etc. freigeworden. Damit seien auch die Vorausset-

zungen fiir tradierende Weitergabe und Vervollkommnung, gemein-
schaftliche Produktion und gemeinschaftlichen Gebrauch der Werk-
zeuge, also die gesellschaftliche Werkzeugherstellung gegeben"
(Holzkamp, S. 112).

Als erstes Kriterium dafiir, ob "Werkzeugfunde eindeutig als Resul-
tat frither Formen der gesellschaftlichen Arbeit interpretiert werden
diirfen”, nennt Holzkamp, "daB der mit der Herstellung intendierte
allgemeine Verwendungszweck aus der Beschaffenheit der Werkzeuge
zweifelsfrei ausmachbar sein muB". Erst das von Holzkamp als
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"weiteres Kriter " bezeichnete ist jedoch dasjenige, das fiir den
Beginn der gesellschafts-historischen Entwicklung spricht: "Um den
gesellschaflichen Charakter der herstellenden Titigkeit, die zu
bestimmten Werkzeugen gefithrt hat, abzusichern, ist noch ein
weiteres Kriterium einzufiihren: die gefundenen Werkzeuge miissen
hinsichtlich eines bestimmten Typs in einer Anzahl von Exemplaren
vorliegen, an denen man ihre laufende Verbesserung in der Zeit-
folge ablesen kann, wobei die Verbesserungen in Zeitrdumen gesell-
schaftlich-historischer GroBenordnung feststellbar sein miissen
(damit evolutionire oder quasi-evolutiondre Progressionen ausge-
schlossen sind). Nur durch dieses Kriterium ist sicherzustellen, daB
die Verwendungscharakteristika der Werkzeuge ein Ergebnis der

Kumulation gesellschaftlichér Erfahrung, eines XKkonstituierenden
Merkmals gesellschaftlicher Arbeit, darstelien" (ebenda, S. 113).

Der Ubergang zur gesellschafts-historischen Entwicklung mu8 sich
also darin niederschlagen, daB eine qualitative Weiterentwicklung

der Umweltverinderungen (feststellbar an der Weiterentwicklung von

Werkzeugen) ohne gleichzeitige biologische Weiterentwicklung der

Art nachweisbar ist. (Dieser Ubergang hat sehr wahrscheinlich
bereits bei den Paldanthropinen eingesetzt, sicher nachweisbar ist
eine solche Entwicklung jedoch erst fiir den Homo sapiens des
Neopaldolithikums, der biologisch dem heutigen Menschen entspricht,
vgl. Sellnow u. a. 1977).

In den Begriffen unserer Konzeption ausgedriickt, ist die gesell-
schafts-historische Entwicklung eine gesellschafts-historische Ent-
wicklung der kollektiven Handlungsregulation. Die allgemeine Rich-
tung ist dabei die Erhchung der Regulierbarkeit der kollektiven
Handlungsbereiche und gleichzeitig die ErschlieBung neuer kollek-
tiver Handlungsbereiche.

Zunidchst zur ErhShung der Regulierbarkeit: Handlungstheoretisch

betrachtet bedeutet die Herstellung eines Werkzeuges, da8 nach
dieser Herstellung bestimmte Handlungen effektiver sind, d. h. mit
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héherer Wahrscheinlichkeit bestimmte Konsequer 1 erreichbar
macht. Dies ist als eine ErhShung der Handlungsfertigkeit durch- die
Herstellung geeigneter materieller Grundlagen der Handlungsaus-
fithrung anzusehen (vgl. Abschnitt 3.3.1.), was auch in einer
Erhéhung der Regulierbarkeit des betreffenden Handlungsbereiches
resultiert. Dariiberhinaus ist die Werkzeugherstellung fir eine
"kiinftige Gelegenheit" als Schaffung von hoher Effizient-Divergenz-
Konsequenzen zu bezeichnen. Denn entscheidend ist ja hier, daf
diese "Kkiinftige Gelegenheit" zum Zeitpunkt der Werkzeugherstellung
dem Handelnden nicht in allen Einzelheiten bekannt ist, das Werk-
zeug wird vielmehr vorsorglich hergestelit und daher aufbewahrt
oder mitgetragen. Die Funktion der Werkzeugherstellung fiir eine
"kiinftige Gelegenheit" entspricht also der Funktion einer hoch
effizient-divergenten Konsequenz, die ja auch fir den Handelnden
deshalb von Bedeutung ist, weil er sich durch das Erreichen einer
effizient-divergenten Konsequenz die Chance sichert, den Hand-
lungsweg in eine spiter gewiinschte Richtung fortsetzen zu kdnnen,
ohne die weiter in die Zukunft liegenden Handlungswege bereits vor
dem Erreichen der effizient-divergenten Konsequenz genau planen

Zu miissen,

Die ErschlieBung neuer kollektiver Handlungsbereiche 1d8t sich

ebenfalls auf die menschliche Werkzeugherstellung beziehen. Denn
die Weiterentwicklung von Werkzeugen wird vor allem dadurch
vorangetrieben, daB Werkzeuge 2zur Werkzeugherstellung gebraucht
werden oder generell: daB Umweltverinderungen geschaffen werden,
die Mittel zur Schaffung weiterer Umweltverinderung sind. Dies laB8t
sich auch als "materielle Superierung von Handlungswegen" ansehen,
durch die kollektiv zu regulierende Handlungsbereiche verkleinert
werden, weil Teilbereiche von Handlungsmbglichkeiten - die ohne
den Werkzeuggebrauch zu beachten wiren - iiberfliissig werden.
Man denke z. B. daran, wie zahlreich die Handlungen im Zusam-
menhang mit der Erstellung einer funktionsfihigen Kochstelle noch
vor ca. 200 Jahren waren: Holz mufBte zerkleinert, geschichtet
werden usw.. Fiir den Besitzer eines modernen Kiichenherdes ist
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dieser friihere ndlungsbereich durch einen einzigen Knopfdruck
(auf der Ebene der Handlungsausfiihrung) zu regulieren. Solche
Reduzierungen der GroBe von Handlungsbereichen ermoglichen eine
Ausdehnung der Regulation iiber weitere materielle Bereiche. Diese
Ausdehnung ist dann Ergebnis der gesellschaftlichen Kumulation von
Umweltverinderungen und Erfahrungen der Menschheit.

Die Teilnahme eines Individuums an der Entwicklung des Lebens

hingt wesentlich davon ab, inwieweit es sich die gesellschaftlich
kumulierten Erfahrungen aneignet (vgl. auch Leontjew 1977a). Diese

Aneignung ist notwendig, weil das Individuum nur iiber diese
Aneignung am gesellschaftlichen Leben teilnehmen kann und nur so
auch sich selbst erhalten und entfalten kann; denn auch die gegen-
stindliche Welt, in der das Individuum lebt, ist ein Produkt der

vergegenstindlichten gesellschaftlichen kumulierten Erfahrung.

7.2.2. Zum Verlauf des Aneignungsprozesses

Nach der Darstellung der gesellschaftlichen Eingebundenheit des
Handelns und der damit verbundenen Notwendigkeit der Aneignung
geht Volpert (1975, S. 147 ff.) kurz auf einige Aspekte des indivi-
duellen Entwicklungsprozesses im Verlauf der Aneignung ein. Er
weist selbst darauf hin, daB er sich dabei auf "einige allgemeine
Anmerkungen" beschrinkt. Wir wollen uns hier speziell dem "Modell
der Entwicklung individueller Handlungsstrukturen" (ebenda, S.
150) zuwenden.

Dieses Modell betrifft vor allem die Aneignung von "Handlungskom-
petenz". Volpert unterscheidet zwischen der Entwicklung stabiler
geistiger Handlungen und der Entwicklung stabiler "materieller
Handlungen". Ersteres betrifft die "kognitive", letzteres die "mo-
torische" Entwicklung. Beide Entwicklungen stehen mit verschie-
denen Ebenen der Handlungsregulation in Beziehung. Die zentrale
Aussage Volperts ist dabei, "daB sich entwickeltes Handeln nur als
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Vereinigung dieser beiden Aspekte des Aneig gsprozesses
denken li8t" (ebenda, S. 149).

Als beispielhafte Erlduterung wird das Autofahren herangezogen:
"Lingerfristige Antizipationen und Planungen erfordern einerseits
gewisse intellektuelle Féhigkeiten (z. B. das Umgehenkdnnen mit
einem Stadtplan) und sind andererseits nur moglich, wenn man die
'Technik' des Autofahrens beherrscht (und nicht etwa jeder Beschleu-
nigungsvorgang und jede Kurve die volle Aufmerksamkeit des Fahrers
erfordern)".

Die Aneignung geschieht nach Volpert "nicht als Speicherung von
Titigkeitsabfolgen, sondern als Aufbau eines Systems von Elementen
und Verkniipfungsregeln". Dieser Aspekt des Aneignungsprozesses
umfaBt "die Gesamtheit der Ausbildung verfiigbarer ebenenspezifi-
scher Plansysteme". Die Aneignung umfaSt damit keineswegs nur die
Entwicklung "verallgemeinerter Verfahren im Bereich der intellektu-
ellen Handlungsregulation, sondern auch die Ausbildung von "Kon-
nen und Fertigkeiten". Hierbei besteht eine "Wechselwirkung zwi-
schen ebenenspezifischen Lernvorgingen, wobei demjenigen der
héchsten Ebene die bestimmende Rolle zukommt" (ebenda, S. 150).

Der mit diesem Modell formulierte Grundgedanke besagt also: Im
Verlaufe der Aneignung wird Kompetenz 2zur hierarchisch-se-
quentiellen Handlungsregulation als Entwickiung ebenenspezifischer
Plansysteme herausgebildet. Diese Plansysteme stehen untereinander
in Beziehung, die Entwicklung des Plansystems einer Ebene setzat
die Entwicklung entsprechender Plansysteme der anderen Ebenen
voraus. Die Ausbildung unterschiedlicher Ebenen ist also ein ProzeB
der Herausdifferenzierung verschiedener Ebenen - nicht aber bloB
ein Entwicklungsverlauf von unteren zu hoheren Ebenen oder umge-
kehrt. Hoheren Ebenen kommt jedoch eine "bestimmende Rolle" zu -
was heiBen soll: sie bestimmen, in bezug auf welche Gegebenheiten

der Umwelt die Handlungsregulation ausgebildet wird.

Volpert folgend, ist also die Entwicklung der Handlungsregulation
als eine Herausdifferenzierung verschiedener Ebenen der Hand-
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lungsregulation z sehen. Es sollen nun zwei Prinzipien dieser
Differenzierung besonders hervorgehoben werden. Das erste Prinzip
betrifft die Entwicklung der Handlungsregulation durch die Ausbil-
dung von Handlungsfertigkeiten innerhalb eines Handlungsberei-
ches. Das zweite Prinzip betrifft die Erweiterung von Handlungsbe-
reichen und die ErschlieBung neuer Handlungsbereiche.

Handlungsfertigkeit fiir eine einzelne Handlung wird erworben bzw.
verbessert durch den Gebrauch geeigneter materieller Grundlagen,
durch die Erhohung der Bewegungsprizision und durch verbesserte
Beriicksichtigung hiufig auftretender Umweltvariationen. Geschieht
dies fiir mehrere, hidufig miteinander verkniipfte Handlungen, kann
ein Handlungsweg zu einer einzigen Handlung superiert werden: Ein
auf der Grundlage einer entsprechend entwickelten Kontrollkompe-
tenz gefundener Handlungsweg kann durch die Ausbildung von
Handlungsfertigkeit fiir die einzelnen Handlungen so weit verbessert
werden, daB seine Wegwahrscheinlichkeit nahezu 1 erreicht. Dieser
Handlungsweg wird dann - durch den Wegfall von Ziel- und Weg-
auswertung innerhalb des Weges - zu einer einzigen Handlung (vgl.
Abschnitt 3.2.1.).

Durch diese Superierung wird die innere Reprisentation entlastet:
Die Handlungen des friiheren Handlungsweges brauchen nicht mehr
als einzelne, voneinander unterschiedene Handlungen beriicksichtigt
werden. Die erprobende Antizipation - die innerhalb der inneren
Reprisentation verlduft - kann fiir den Entwurf dieses Handlungs-

weges entfallen.

Auf- das 5-Ebenen-Modell bezogen ist damit eine Entlastung der
Ebene der Handlungsplanung verkniipft, da der friither auf dieser
Ebene zu entwerfende Handlungsweg nun auf der Ebene der Hand-

lungsausfithrung reguliert werden kann.

Dieser Gedanke kann noch fortgesetzt werden: Durch die Superie-
rung konnen nicht nur Teile von Handlungswegen zwischen zwei
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Zielkonsequenzen, sondern auch ganze Handlungs e zwischen
Zielkonsequenzen zu einer Handlung werden. Letzteres bedeutet,
daB durch die Superierung bestimmte Zielkonsequenzen auf dem
Handlungsweg zu weiter entfernt liegenden Zielkonsequenzen nicht
mehr als Zielkonsequenzen, sondern als "Zwischenkonsequenzen"
aufzufassen sind. Damit wird nun auch die Ebene der Zielplanung
entlastet: Frither auf der Ebene der Zielplanung 2zu entwerfende
langfristige Abfolgen von Zielkonsequenzen konnen zu einem auf der
Ebene der Handlungsplanung 2u kalkulierenden Handlungsweg
werden. Damit kann ein Teil des Handlungsbereiches, in dem friiher
eine Zielplanung durchgefiihrt wurde, mit einer einzigen Handlung
reguliert werden. Folgt man diesem Gedankengang noch weiter,
kénnte schlieBlich ein gesamter friitherer Handlungsbereich - durch
immer wieder erneute, knumulative Superierungen - 2u einer einzigen
Handlung werden.

Hierin besteht auch ein Gesichtspunkt der enormen {ilberlegenheit des
Erwachsenen gegeniiber dem Kind bei der Planung des gesamten Han-
delns. Das Kind muB noch zahlreiche einzelne Ereignisse, d. h.
Ergebnisse seiner Handlungen, bewuBt registrieren, die beim Er-
wachsenen 1lingst unterhalb der BewuBtseinsschwelle liegen. Man
kénnte sogar vermuten, daB ganze Handlungsbereiche des kleinen
Kindes, in denen es sein Handeln reguliert und sich Kompetenz er-
wirbt, von dem Erwachsenen auf der Ebene der Handlungsausfithrung
reguliert werden, also fiir ihn gar keine Handlungsbereiche mehr
sind, da er diese mit einem einzigen Bewegungsprogramm durchliuft.

Damit ist das oben als erstes bezeichnete Prinzip beschrieben. Es
betrifft die kumulative Superierung von Handlungswegen und deren

Folgen fiir die Entwicklung der Handlungsregulation.

Beziechen wir dies nun auf einen "Bereich materieller Grundlagen".
Im Unterschied zu dem "Handlungsbereich”, der durch die Hand-
Jungsmoglichkeiten beschrieben ist, soll ein "Bereich materieller
Grundlagen" durch die (materiellen) Gegenstinde beschrieben sein,
die Grundlagen des Handelns sind. Die kumulative Superierung
bewirkt nun zwar, daB der "Handlungsbereich" verkleinert wird,
weil eine Vielzahl frither selbsténdiger Handlungen nur noch Be-
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standteile von Har ingen sind. Der "Bereich materieller Grundla-
gen" wird jedoch dadurch nicht verkleinert. Vielmehr kann der
gleiche "Bereich materieller Grundlagen” infolge der kumulativen
Superierung auf der Grundlagen einer geringeren Anzahl von Hand-
lungen, Konsequenzen und Zielkonsequenzen reguliert werden. Das
bedeutet gleichzeitig, da8 der "Raum", den ein solcher Handlungs-
bereich in der inneren Reprisentation einnimmt, kleiner wird. Es
wird also in der gesamten inneren Reprisentation gewissermaSen
"Platz geschaffen" fiir die Reprisentation neuer Teile von "Berei-
chen materieller Grundlagen".

Wir sind damit bei oben als zweites bezeichneten Prinzip. Es betrifft
die Ausdehnung der Handlungsregulation iiber groS8ere "Bereiche
materieller Grundlagen". Da durch Superierungen freie Kapazititen
geschaffen wurden, konnen nun neue Handlungen erprobt werden,
der Handelnde kann Handlungsfertigkeit fiir sie ausbilden und
entsprechende  Kontrollkompetenz erwerben. Hierdurch werden
vorher nicht kontrollierte materielle Grundlagen méglicher Handlun-
gen in die Regulation des Handelns miteinbezogen. Es werden neue
Konsequenzen erreichbar, {iiber die nun u. U. giinstigere Hand-
lungswege gefiihrt werden konnen, ebenso kdnnen neue Zielkonse-
quenzen angestrebt werden. Entsprechendes gilt fir die Er-
schlieBung neuer Handlungsbereiche: Die Verkleinerung bestehender
Handlungsbereiche in der inneren Repridsentation macht es auch
moglich, sich neue Handlungsbereiche mit neuen Zielkonsequenzen
zu erschlieBen.

Der Proze8 der Aneignung in bezug auf die hierarchisch-sequentiel-
le Handlungsregulation stellt sich daher wie folgt dar: Im Zuge des
Erwerbs von Handlungskompetenz - d. h. Kontrollkompetenz und
Handlungsfertigkeit - innerhalb einzelner Handlungsbereiche wird
durch kumulative Superierung die Regulation bestimmter Teile der,
"Bereiche materieller Grundlagen" fortlaufend an untere Ebenen
weitergegeben. Damit werden hohere Ebenen entlastet, ohne daB die
regulierten "Bereiche materieller Grundlagen” verkleinert werden.
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Dies wird genutzt, um die Regulation iiber groBere d neue "Be-
reiche materieller Grundlagen" auszudehnen, wobei das gesamte
System der regulierten Handlungsbereiche weiterentwickeit wird;
mehrere Handlungsbereiche konnen =zu einem Handlungsbereich
zusammengeschlossen werden, vor allem aber werden auch neue
Handlungsbereiche erschlossen.

Die Richtung dieser Entwicklung ist offensichtlich abhingig davon,
welche Handlungsbereiche und welche "Bereiche materieller Grund-
lagen" neu erschlossen werden. Sicherlich kann das Kind entspre-
chende Entscheidungen noch nicht selbstéindig treffen, es bedarf
dabei - wie im gesamten ProzeB8 des Erwerbs von Handlungskompe-
tenz - der Unterstiitzung der Erwachsenen. Jedoch ist es auch ein
Ziel des von den Erwachsenen unterstiitzten Erwerbs von Hand-
lungskompetenz, daB solche Entscheidungen selbstindig getroffen
werden koénnen.

Wir haben damit einen Gesichtspunkt der Aneignung beschrieben,
dessen einer Pol die kumulative Superierung innerhalb einzelner

Handlungsbereiche ist und dessen anderer Pol die sukzessive Er-
weiterung von bestehenden und die sukzessive ErschlieBung neuer

Handlungsbereiche bzw. "Bereiche materieller Grundlagen" betrifft.

7.3. Handlungsregulation unter kapitalistischen Produktions-
verhéltnissen

Nachdem Volpert (1975) in seinen Abschnitten 2.3.1 und 2.3.2 von
gesellschaftlichen Verhiltnissen abstrahierend die "allgemeine Pro-
zeBstruktur des entwickelten Handelns" ("wie sie als Resultat eines
im wesentlichen unbehinderten Aneignungsprozesses erscheint”") und
vdie allgemeine Struktur" des Aneignungsprozesses ("wobei von
dessen Behinderungen im Rahmen nichtsozialistischer Produktions-
verhiltnisse zundchst abgesehen" wurde) dargestellt hat, wird in
seinem Abschnitt 2.3.3 diese Abstraktion aufgehoben. Er untersucht
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nun "die Bezieht _en zwischen individueller Tatigkeit bzw. Aneig-
nung und gesellschaftlichem Entwicklungsstand".

Wiederum wollen wir zunichst seinen Argumentationsgang zusammen-
fassend nachvollziehen und dann aus der Sicht unserer Konzeption
auf Grundgedanken seiner Darstellungen eingehen. Im Vordergrund
werden dabei die von Volpert eingefiihrten - und in diesem Teil
seiner Ausfiihrungen zentralen - Begriffe "Prinzipielle Partialisie-
rung” und "Spezifische Partialisierung"” stehen.

Volperts Ausgangsthese besagt, daB8 individuelles Handeln und
individuelle Aneignung wesentlich durch die gesellschaftliche Pro-
duktionsweise - als Grundlage und Hauptkennzeichen des gesell-
schaftlichen Entwicklungsstandes - bestimmt ist. Zentral ist daher
fiir das Verhiltnis zwischen individueller Handlungsregulation und
Produktionsweise der "Titigkeitsbereich Arbeitshandeln" (ebenda,
S. 153).

Ganz am Anfang der gesellschafts-historischen Entwicklung der
Menschheit war es noch moglich, daB8 sich jedes Individuum die
gesellischaftlich entwickelten Umgangsweisen mit der Natur voll-
stindig aneignen konnte. Mit hoherer Entwicklung wird jedoch der
Bereich des kollektiven Umgangs mit der Natur "parzelliert". Ver-
schiedene Individuen spezialisieren sich fiir unterschiedliche Berei-
che. Diese "Parzellierung" hat einen "vertikalen" und einen "hori-
zontalen" Aspekt. Unter dem horizontalen Aspekt werden verschie-
denen Individuen unterschiedliche praktische Titigkeiten zugewie-
sen, unter dem vertikalen Aspekt werden "hierarchisch hohere
Funktionen des iiberindividuellen Handlungszusammenhangs von
bestimmten Personen iibernommen". Trotzdem ist das "Insgesamt der
individuellen Handlungen noch ganzheitlich". Der gesamte iiberindi-
viduelle ProzeB der Titigkeit und Aneignung stellt fiir den einzel-
nen eine iiberschaubare Einheit dar, es findet daher auch noch
keine "Trennung des Bereiches der Arbeitstitigkeit von einem
Restbereich individueller Handlungen statt" (ebenda, 5. 154 ff.).
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‘Die gesellschaftliche Produktionsweise indert sich andsitzlich mit
dem Aufkommen der Warenproduktion. Volpert umreit dazu kurz
die Analyse der "vorkapitalistischen Form der Warenproduktion" von
Marx (1962). Die warenproduzierenden Individuen bzw. Gruppen
produzieren Dinge, die sie selbst nicht brauchen. Erst durch den
(iiber Geld vermittelten) Austausch mit anderen Warenproduzenten
werden die Produkte verfﬁgbar, die zur eigenen Bediirfnisbefriedi-
gung dienen. Der gesellschaftliche Zusammenhang der Titigkeiten
der Mitglieder der Gesellschaft stellt sich somit erst iiber den
Austausch von Waren her. "Da sich so die Beziehung zwischen den
Individuen nur iiber Dinge herstellt, erscheint ihnen ihr Handlungs-
zusammenhang nicht als ein gesellschaftliches Verhiltnis, das sie
miteinander eingehen, sondern als sachlicher Zwang" (Volpert 1975,
S. 157).

Nach der Marx-Interpretation von Oppolzer (1974) kennzeichnet dies
die "allgemeine Entfremdung” in der warenproduzierenden Gesell-
schaft. Die "besondére Entfremdung” betrifft die Entfremdung vom
oder im Arbeitsproze8 selbst: In der warenproduzierenden Gesell-
schaft wird durch das Auseinanderfallen von Bediirfnisbefriedigung
und Produktion fiir den Warenmarkt auch der Arbeitsbereich von
dem auBerhalb der unmittelbaren Produktion liegenden Bereich
abgetrennt. "Der Gebrauchswert des Produkts interessiert den
Produzenten nicht unmittelbar. Entsprechend wird die Arbeitstatig-
keit zur Erwerbstitigkeit", auBerhalb der die Befriedigung der
individuellen Bediirfnisse liegt - wobei jedoch die Erwerbstitigkeit
Voraussetzung fiir die Bediirfnisbefriedigung ist. "Damit ist der
Bereich der Arbeitstitigkeit sachlich scharf ... aus dem Gesamt-
system individueller Handlungen abgegrenzt. Damit schiebt der
warenproduzent nun alles 'lebenswerte Leben' auf den Restbereich"
(Volpert 1975, S. 158 ff.).

Oppolzer (1974) bezeichnet diesen Aspekt als "besondere" und

"prinzipielle" Entfremdung. "Prinzipiell” heiBt: fiir die warenprodu-
zierende Gesellschaft kennzeichnend, "besondere" heiBt: die Ar-
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beitstitigkeit b  effend. In Anlehnung an die Diktion von Oppolzer
fiilhrt Volpert hier den Begriff "Prinzipielle Partialisierung des

Handelns" ein.

"Prinzipielle Partialisierung" bedeutet eine Abtrennung des indivi-
duellen Arbeitshandelns vom gesellschaftlichen Arbeitshandeln. Das
Arbeitshandeln des einzelnen Warenproduzenten ist auf die Herstel-
lung seiner speziellen Ware gerichtet, die er eintauschen bzw.
verkaufen muB. Obwohl er nur Warenproduzent sein kann, weil es
eine gesellschaftliche Arbeitsteilung gibt, bezieht er sein Arbeits-
handeln nicht auf diese gesellschaftliche Arbeitsteilung. Gleichzeitig
kommt es zu einer "zunehmenden Vereinseitigung; d. h. die Hand-
lungskompetenzen spiegeln die gesellschaftlichen Potenzen in immer
geringeren Umfang wider", und es entsteht ein Widerspruch zwi-
schen der Motivation innerhalb der spezifischen Arbeitstitigkeit und
der Motivation fiir die Ausiibung der Arbeitstitigkeit iiberhaupt,
das "lebenswerte Leben" scheint auBerhalb der Arbeitstitigkeit zu
liegen (Volpert 1975, S. 159 ff.).

Dennoch bleibt es zunichst innerhalb der Arbeitstitigkeit "bei einem
ganzheitlichen Handlungsproze8, an dessen Ende ein Produkt steht,
das dem Produzenten gehdért und mit dem er sozusagen auf den
Markt geht" (ebenda, S. 158). Doch indert sich auch dies im Zuge
der weiteren Entwicklung der warenproduzierenden Gesellschaft zu
einer warenproduzierenden Gesellschaft mit kapitalistischer Produk-

tionsweise.

In kapitalistischen Produktionsverhiltnissen verkauft der unmittel~
bare Produzent als Lohnarbeiter seine Arbeitskraft als Ware, stellt
also seine Arbeitskraft fiir eine bestimmte Zeit dem Kapitaleigner
zur Verfiigung. Hierzu ist er gezwungen, weil er selbst keine Pro-
duktionsmittel besitzt. Unter diesen Bedingungen verschirft sich
die bereits beim Warenproduzenten anzutreffende Trennung zwischen
Motivation innerhalb der Arbeit und Motivation zur Arbeit. "Noch
mehr als beim 'freien' Warenproduzenten ist der Lohnarbeiter nicht
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als Personlichkeit 'bei sich', wenn er arbeitet; . .gt sein Leben

erst an, wenn die Arbeit zu Ende ist" (ebenda, S. 161).

"Doch beeinfluBt die kapitalistische Organisation der Produktion die
Handlungsstruktur des Lohnarbeiters in noch tiefgreifenderem
MaBe". Denn auch innerhalb des Arbeitsprozesses wird der unmit-
telbare Produzent als Lohnarbeiter auch von der "Planerzeugung
und Realisierungskontrolle" ausgeschlossen, "er selbst wird redu-
ziert auf die Ausfithrung von Teilhandlungen, welche ihm eine
#uBerliche Arbeitsorganisation und Handlungsregulation vorschreibt"
(ebenda, S. 162).

Wiederum in Anlehnung an die Diktion von Oppolzer (1974) bezeich-
net Volpert dies als "spezifische Partialisierung". Sie betrifft das

Ausgeschlossen-Sein von "hoheren Regulationsfunktionen, wie sie
mit den Begriffen 'intellektuelle Regulationsebene' oder 'planender
Strategie' angesprochen werden" (ebenda, S. 168). Der einzelne
Lohnarbeiter wird von den Planungsprozessen, die "héheren Regula-
tionsfunktionen" zuzuordnen wiren und die die Ausfithrung seines
Teils am Arbeitsproze8 regeln, "partialisiert". Damit wird der
Bereich der Arbeitstitigkeit noch weiter vom "Restbereich" abgeho-
ben: Allein im Bereich auBerhalb der Arbeitstitigkeit scheint der
Lohnarbeiter "frei" zu sein und leben zu kénnen.

Volpert beschreibt die Entwicklung der "spezifischen Partialisie~
rung" von der "Manufaktur" zur "groBen Industrie” (zu den Begrif-
fen vgl. Marx 1962), er geht auf Charakteristiken von Lern- und
Qualifizierungsprozessen unter diesen Bedingungen ein, hebt her-
vor, daf die Entwicklung der industriellen Maschinerie nicht not-
wendig mit Partialisierungen verbunden sein muB und verweist damit
auf Bedingungen der sozialistischen Produktionsweise (ebenda, S.
174 bis 176). Wir wollen dies hier nicht im einzelnen referieren. In
den folgenden Abschnitten werden wir versuchen, den Begriff

"Partialisierung" in unsere Konzeption einzubringen.
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Dabei wird zun: st die "Prinzipielle Partialisierung'" (Abschnitt
7.3.1) und dann die "Spezifische Partialisierung" (Abschnitt 7.3.2)
behandelt. Im letzten Abschnitt dieses Kapitels werden motivationale
Aspekte, die mit der Partialisierung in Zusammenhang stehen, disku-
tiert (Abschnitt 7.3.3).

7.3.1. "Prinzipielle Partialisierung" als beschrinkte kollektive
Regulation der Arbeitstétigkeit

Noch bevor es im Zuge der Herausbildung der Warenproduktion zur
"Prinzipiellen Partialisierung” kommt, wird nach Volpert (1975, S.
154 ff.) der kollektive Umgang mit der Natur innerhalb der Kollek-
tive "parzelliert". Unter dem Aspekt der "Horizontalen Parzellie-
rung" spezialisieren sich Gruppen von Individuen fiir bestimmte
Tatigkeiten, unter dem Aspekt der "Vertikalen Parzellierung" iiber-
nehmen bestimmte Mitglieder des Kollektivs "hierarchisch hohere
Funktionen des iiberindividuellen Handlungszusammenhangs".

Wir haben im Abschnitt 7.1. die Begriffe "Kollektive Handlungsregu-
lation” und "Kollektive Handlungskompetenz" eingefiihrt. Die indivi-
duell verfiigbare Kontrolle ist als Anteil an der kollektiven Kontrolle
anzusehen, ebenso die individuelle Handlungskompetenz als Anteil
an der kollektiven Handlungskompetenz. Bevor es zu der von Vol-
pert beschriebenen "Parzellierung” Kkommt, entspricht die Hand-
lungskompetenz jedes Mitgliedes des Kollektivs in ihrem Umfang der
kollektiven Handlungskompetenz: Letztere ist noch so wenig ent-
wickelt, daB im Prinzip jedes Individuum in der Lage ist, sich die
gesamte bis dahin gesellschafts-historisch entwickelte Handlungs-
Kompetenz anzueignen. "Horizontale Parzellierung" ist das Ergebnis
einer weiteren gesellschafts-historischen Entwicklung der kollektiven
Handlungsregulation und kollektiven Handlungskompetenz, die u. a.
erst dadurch ermdglicht wird, daB sich verschiedene Individuen fiir
unterschiedliche kollektive Handlungsbereiche spezialisieren; d. h.
die kollektive Handlungsregulation fiir spezielle kollektive Hand-

lungsbereiche iibernehmen und sich speziell fiir die Regulation
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dieser Handlungsbereiche Handlungskompetenz aneig 1, also in
diesen Bereichen hthere Handlungskompetenz besitzen als andere
Mitglieder des Kollektivs, die sich wiederum auf andere Bereiche
spezialisieren. Damit ist die kollektive Handlungskompetenz also
hoher als die individuelle Handlungskompetenz einzelner Mitglieder
des Kollektivs, und die Regulierbarkeit der unterschiedlichen Hand-
lungsbereiche kann kompetenter verbessert werden - und damit die
Regulierbarkeit des gesamten kollektiven Handlungsfeldes. Diese
"Horizontale Parzellierung" erfordert aber gleichzeitig eine "Vertika-
le Parzellierung": Da nun nicht mehr jedes einzelne Individuum in
der Lage ist, das gesamte kollektive Handlungsfeld zu iiberblicken,
muB die Koordination der kollektiven Handlungsbereiche von speziell
fiir diese Koordination kompetenten Mitgliedern des Kollektivs iiber-
nommen werden. Ubernehmen diese besonderen Mitglieder des Kol-
lektivs nicht mehr die Regulation einzelner kollektiver Handlungsbe-
reiche, kommt es auch zur Scheidung von Hand- und Kopfarbeit.

Die - erst spiter in der gesellschafts-historischen Entwicklung -
auftretende "Prinzipielle Partialisierung” in der warenproduzierenden
Gesellschaft ist neben dem Aspekt der weiteren Spezialisierung der
individuellen Handlungskompetenz vor allem dadurch gekennzeich-
net, daB die Regulation des speziell i{ibernommenen kollektiven
Handlungsbereiches nicht mehr unmittelbar mit der Produktion der
materiellen Grundlagen des eigenen Lebens verbunden ist: Da der
Warenproduzent erst mit dem Ergebnis seiner Produktion iiber die
Produktionsergebnisse anderer Mitglieder des Kollektivs zu ihnen in
Kontakt tritt, ist die Regulation seines speziellen Handlungsbe-
reiches "Arbeitstitigkeit" seine eigene Angelegenheit - obwohl er
die Ergebnisse dieser Regulation nicht fir sich selbst verbraucht.
Obwohl seine Handlungsregulation in der Arbeitstitigkeit sich nur
auf seinen speziellen Produktionsbereich beschrinken kann, weil
andere Mitglieder des Kollektivs in anderen kollektiven Handlungs-
bereichen titig sind, scheint er nicht innerhalb seiner Arbeitstitig-
keit an der kollektiven Handlungsregulation teilzuhaben, sondern

196




auBerhalb: durch d iiber Geld vermittelten Tausch seiner Waren.
Andererseits dient seine Arbeitstitigkeit nicht der Befriedigung
seiner "privaten" Bediirfnisse. So kommt es zum Auseinanderfallen
von "Arbeitsbereich" und "Restbereich", zu der Abtrennung seines

"lebenswerten Lebens" vom Arbeitsbereich.

Die "Prinzipielle Partialisierung"” ist als eine Beschrinkung der Teil-
nahme des Warenproduzenten an der gesellschaftlichen Handlungs-
regulation zu sehen: Es ist zwar fiir den gesellschaftlichen Lebens-
prozeB erforderlich, daB die verschiedenen Arbeitstitigkeiten der
einzelnen Warenproduzenten in bestimmten Verhiltnissen zueinander
stehen, d. h. die verschiedenen Arbeitstitigkeiten als Teile des
kollektiven Handlungsfeldes miteinander koordiniert werden. Der
Warenproduzent hat jedoch nicht diese gesellschaftliche Zielstellung
vor Augen, sondern ist daran interessiert, die von ihm produzier-
ten Waren moglichst giinstig zu tauschen. Die Angemessenheit der
Aufteilung der gesellschaftlichen Handlungsregulation erscheint ihm
so lange belanglos, wie der Tausch seiner speziellen Waren erfolg-
reich bleibt. Dies scheint von "Marktgesetzen", die er nur wenig
beeinflussen kann, abhingig zu sein; jedoch ist die Wirkung dieser
"Marktgesetze" determiniert durch die Art und Entwicklung der

Aufteilung der gesellschaftlichen Handlungsregulation.

7.3.2. "Spezielle Partialisierung" als beschrinkte individuelle
Regulation der Arbeitstédtigkeit

Zwar bedeutet die "Prinzipielle Partialisierung", daB der Bereich
der Arbeitstitigkeit des Warenproduzenten nicht Gegenstand einer
bewuBten Kkollektiven Handlungsregulation ist, innerhalb des Be-
reichs der Arbeitstitigkeit ist jedoch die Handlungsregulation "ganz-
heitlich": Das Arbeitshandeln kann auf allen Ebenen der individuel-
len Handlungsregulation reguliert werden; neue Arbeitsverfahren
werden entwickelt, die Herstellung neuer oder anderer Produkte
geplant (Ebene der ErschlieBungsplanung) verschiedene parallel
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laufende Arbeitsprozesse werden miteinander koordin t (Ebene der
Bereichsplanung) usw.. Diese "Ganzheitlichkeit" ist nicht mehr
gegeben unter den Bedingungen der "Speziellen Partialisierung”.

Die "Spezielle Partialisierung" ist charakteristisch fiir den Lohnar-
beiter, der in der kapitalistischen Gesellschaft (die "spezielle" Form
der warenproduzierenden Gesellschaft) nicht das Ergebnis seiner
Arbeitstitigkeit (das Produkt) als Ware verkauft, sondern seine
Arbeitskraft. Diese stellt er gegen Erhalt des Lohnes dem Produk-

tionsmittelbesitzer fiir bestimmte Zeiten zur Verfigung.

Der Lohnarbeiter hat damit keinen Anspruch darauf, an der Pla-
nung dessen, was produziert wird oder wie produziert wird, teilzu-
haben. Dies ist Sache des Produktionsmittelbesitzers. Der Produk-
tionsmittelbesitzer kann - zur Effektivierung und Intensivierung des
Arbeitsprozesses - den einzelnen . Lohnarbeitern Teiltdtigkeiten

zuweisen, die diese auszufiihren haben.

Damit bleibt der Lohnarbeiter von solchen iibergeordneten Planungs-
prozessen ausgeschlossen, "partialisiert", die - wire er daran be-
teiligt- - von ihm auf hdhere Ebenen seiner individuellen Handlungs-
regulation zu regulieren wiren. Sicherlich ist es von der Art der
ihm iibertragenen Teiltdtigkeit abhiingig, bis zu welcher Ebene der
" Handlungsregulation er "partialisiert” ist: Es kann z. B. zu den
Arbeitsaufgaben eines Lohnarbeiters gehoren, neue Produktionsver-
fahren oder Herstellungsverfahren fiir neue Produkte zu planen,
womit auch auf der obersten Ebene der Handlungsregulation - der
ErschlieBungsplanung - Regulationen erforderlich wiren. Dies
diirfte jedoch der seltenste Fall sein. Immer noch selten, jedoch
schon hi#ufiger diirfte der Fall sein, daB verschiedene parallel
verlaufende Teiltitigkeiten und ihre Zusammenhinge mit vom Lohn-
arbeiter geplant werden - also die Ebene der Bereichsplanung be-
nétigt wird. Zu den am hiufigsten anzutreffenden Fillen diirfte es
jedoch gehdren, lediglich vorgegebene, Kurzfristig zu erreichende
Ziele zu verfolgen (Ebene der Handlungsplanung) oder gar nur
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noch stets die g :he Handlungsausfiihrung immer wieder zu wie-
derholen, womit die gesamte Arbeitstitigkeit allein auf der Ebene
der Handlungsausfithrung reguliert wird, der Lohnarbeiter also
bereits von der dariiberliegenden Ebene der Handlungsplanung

"partialisiert” ist.

Die "Spezifische Partialisierung" bedeutet also, da8 der Lohnarbei~
ter durch ihm iibergeordnete Planungen in der Regulation seiner
Arbeitstitigkeit auf niedrigere Ebenen der individuellen Handlungs-
regulation beschrinkt ist. Bis zu welcher Ebene er beschrinkt ist,
wird von bestimmten Bedingungen in der jeweils konkreten Arbeits-
titigkeit abhangen. (Im Kapitel 10 wird spiter ein Arbeitsanalyse-
verfahren dargestellt, das es erlauben soll, das AusmaB dieser
Beschrinkung bzw. der "Spezifischen Partialisierung” in konkreten
Arbeitstitigkeiten zu erfassen).

7.3.3. Partialisierung und das Kontrollstreben

Da mit der Partialisierung die Teilnahme an der kollektiven Hand-
lungsregulation bzw. auch die individuelle Handlungsregulation der
Arbeitstitigkeit beschrinkt ist, miiBten gesellschaftliche Verhiltnis-
se, die u. a. durch Partialisierung gekennzeichnet sind, dem von
uns angenommenen Kontrollstreben widersprechen, da diese Be-
schrinkungen auch die Regulierbarkeit der individuellen und kollek-
tiven Handlungsbereiche behindern. Es ist jedoch sehr hiufig
anzutreffen, daB die Bestrebungen von unter Bedingungen der
Partialisierung Arbeitenden nicht auf Anderungen der gegebenen
Produktionsverhiltnisse gerichtet sind. Offenbar hidngt dies damit
zusammen, daB die Beschrinkung der Handlungsregulation nicht
erkannt wird. Wir nehmen an, daB hier die Kompetenz fiir die
Regulation des kollektiven Handlungsfeldes nicht geniigend ausge-
bildet ist, eben weil es bestimmte Beschrinkungen des individuellen
Anteils an der kollektiven Regulation gibt. Dazu im folgenden.
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Wie weiter oben ausgefiihrt, entspricht dem Kontrolle :ben auch
das Streben nach Handlungskompetenz; Handlungskompetenz ent-
steht durch individuelle Erfahrungen und dem Individuum vermit-
telten kollektiv-historischen Erfahrungen. Das kollektive Hand-
lungsfeld ist jedoch fiir einen Einzelnen nicht mehr Kkompetent
regulierbar, wenn es sehr groB8 bzw. sehr differenziert ist ( vgl.
Abschnitt 7.3.1). Es entspricht daher durchaus auch dem Interesse
eines einzelnen Individuums, innerhalb des kollektiven Handlungs-
feldes bestimmte Handlungsbereiche fiir sich selber abzugrenzen
bzw. solche Abgrenzungen zu akzeptieren. Dies soll als Abgrenzung
individueller Handlungsbereiche bezeichnet werden. Sie ist nicht

identisch mit der in Abschnitt 5.1. beschriebenen Abgrenzung von
Handlungsbereichen innerhalb des individuellen Handlungsfeldes.
Dort ging es um die Ausgrenzung der fiir die jeweilige Zielplanung
irrelevanten Handlungsfeldteile, die hier gemeinte Ausgrenzung ge-
schieht dagegen unter dem Aspekt, da8 andere Handelnde in den
auBerhalb der individuellen Abgrenzung liegenden Teilen des kollek-
tiven Handlungsfeldes handeln.

Zwei Strategien-Paare bei solchen Abgrenzungen scheinen uns dabei
vom Standpunkt des einzelnen Individuums aus besonders relevant
zu sein, sie werden im folgenden dargestellt. Zunichst zum ersten
Strategien-Paar:

Konservative vs. progressive Strategie

Dem Kontrollstreben entspricht es, sich in Handlungsbereichen zu
betitigen, die gut regulierbar sind und in denen man iiber hohe
Handlungskompetenz verfiigt. Hat man sich solche Handlungsberei-
che geschaffen oder in bestehenden Handlungsbereichen Kompetenz
erlangt, kann es daher ebenfalls dem Kontrollstreben entsprechen,
sich diese abgegrenzten Bereiche zu erhalten. Das heiBt auch,
Anderungen der Struktur der abgegrenzten Handlungsbereiche, die
zur Verringerung der Kontrolle oder der ‘Kompetenz fithren, 2zu ver-
hindern.
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Eine solche Strate . zur Erhaltung der Kontrolle und Kompetenz
kann als konservative Strategie bezeichnet werden. Sie ist angemes-

sen, wenn die Kontrolle in den abgegrenzten Handlungsbereichen
erhalten und ausgebaut werden kann und wenn Keine anderen
Handlungsbereiche verfiigbar sind, die besser regulierbar sind.

Um dies beurteilen zu konnen, ist es jedoch notwendig, daB ande-
re - vorwiegend die angrenzenden - Kkollektiven Handlungsbereiche
bekannt sind, d. h. der Handelnde auch in ihnen iiber Kompetenz
verfiigt, wenigstens bis zu einem gewissen MaBe. Ist dies nicht der
Fall, so sit die Aufrechterhaltung der individuellen Kontrolle lang-
fristig gefihrdet. Alle gesellschaftlich abgegrenzten Handlungsbe-
reiche sind als Teile des kollektiven Handlungsfeldes untereinander
abhingig. Verinderungen in anderen Handlungsbereichen kénnen
auch zu - evtl. sogar katastrophalen - Anderungen der nach dieser
Strategie eingegrenzten Handlungsbereiche fiihren. Solche Anderun-
gen sind aber nicht absehbar fiir einen Handelnden, der die angren-
zenden kollektiven Handlungsbereiche ungeniigend kennt, d. h. in
ihnen iiber ungeniigende Kontrollkompetenz verfiigt. Weiterhin
besteht die Gefahr, daB besser kontrollierbare Handlungsbereiche
nicht als solche erkannt werden, so daB die mogliche Realisierung
einer hoheren Kontrolle durch den Erwerb von Handlungskompetenz
in solchen Bereichen also unterbleibt.

Die konservative Strategie kann daher langfristig nur erfolgreich
sein, wenn sie Bestandteil einer Gesamtstrategie ist, deren anderer
Teil die hier als progressive Strategie bezeichnete Strategie ist. Sie

besteht darin, sich fortlaufend in verschiedensten Handlungsberei-
chen des kollektiven Handlungsfeldes Kompetenz zu verschaffen, um
beim Verlust der Kontrolle in einem Handlungsbereich diesen zugun-
sten eines besser regulierbaren Handlungsbereiches verlassen 2zu
konnen oder generell besser regulierbare Handlungsbereiche aufsu-

chen zu konnen.

Gefihrdet die konservative Strategie als alleinige Strategie vor allem
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die Erhaltung und den Ausbau der individuellen kF :rolle, so ge-
fihrdet die progressive Strategie als alleinige Strategie vorwiegend
die Erlangung von Handlungskompetenz in gut regulierbaren Hand-
lungsbereichen. Ein Handelnder, der sich in vielen Handlungsberei-
chen betitigt, kann nicht in dem MaBe wie bei der Verfolgung der
konservativen Strategie Handlungskompetenz in einzelnen abgegrenz-
ten Handlungsbereichen erlangen.

Die optimale Strategie wird daher die Strategie sein, die sowohl kon-

servative wie progressive Strategien anwendet. Der optimal Handeln-

de muB sich sowohl - zur kurzfristigen Realisierung von Kontrolle -
Kompetenz in abgegrenzten, gut regulierbaren Handlungsbereichen
verschaffen, wie auch zur langfristigen Aufrechterhaltung und
Ausweitung der individuellen Kontrolle in weiteren Bereichen des
kollektiven Handlungsfeldes ein MindestmaB an Kompetenz erlangen.

Dennoch sind die beiden Strategien nicht als vollig gleichwertig
anzusehen. Kurzfristig kann zwar mit der konservativen Strategie
Kontrolle besser realisiert werden, langfristig sichert dagegen die

progressive Strategie die Erhaltung und Ausweitung der Kontrolle:

Es ist zu beachten, daB der Mensch ja nicht nur in vorgegebenen
Handldngsbereichen handelt, sondern sich auch neue Handlungsbe-
reiche schaffen kann, die ihm bessere Kontrolle ermdglichen. Der
nach der konservativen Strategie Handelnde muf8 jedoch an festen
Strukturen im abgegrenzten Handlungsbereich interessiert sein und
wird sich daher Verinderungen, die ja notwendig voriibergehend
seine Kompetenz schmilern, eher widersetzen. Dabei ist es moglich,
daB er sich auch Anderungen widersetzt, die zur Erhdhung seiner
Kontrolle fiihren wiirden. Die progressive Strategie ist dagegen die
Teilstrategie, die zur Schaffung neuer Handlungsbereiche geeignet

ist.

Privat vs. sozial orientierte Strategie

Die einzelnen Handlungen eines erwachsenen Menschen, in denen er
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mit unbelebter .terie umgeht, haben meistens eine Effizienz von
nahezu 1, d. h. die kurzfristig angezielten Verdnderungen unbe-
lebter Gegenstinde verlaufen ganz iiberwiegend erfolgreich. Dies
gilt weniger fiir die Handlungen, in denen der Mensch mit anderen
Menschen unmittelbar in Kontakt tritt oder sich auseinandersetzt.
Andere Menschen sind selbst aktiv; ob bestimmte soziale Handlungen
eines Einzelnen zu den vom Handelnden angezielten Konsequenzen
filhren, ist daher bei weitem weniger sicher als bei Handlungen im
Umgang mit unbelebter Materie.

Es ist daher sinnvoll, in dem durch soziale Strukturen auBerordent-
lich kompliziert strukturierten kollektiven Handlungsfeld Bereiche
abzugrenzen, die in geringerem MaBe von anderen Handelnden oder
wenigstens von einer geringeren Zahl anderer Handelnder unmittel-
bar beeinflut werden. Die Strategie der Eingrenzung solcher
Handlungsbereiche soll als privat orientierte Strategie bezeichnet

werden. Sie ist darauf gerichtet, sich in Handlungsbereiche zu
begeben oder sich Handlungsbereiche zu schaffen, in denen die
Handlungen anderer nur wenig oder nur die Handlungen weniger
Anderer direkten EinfluB auf die Wirkwahrscheinlichkeiten haben. In
so abgegrenzten Handlungsbereichen gibt es mehr effiziente Hand-
lungen, sie sind daher besser kontrollierbar und es ist leichter, in

ihnen Kompetenz zu erlangen.

Da aber die Handlungsbereiche der Menschen durch Kkollektives
Handeln vom Menschen geschaffen wurden und menschliche Hand-
lungsbereiche insgesamt nur kollektiv (d. h. arbeitsteilig) kontrol-
liert werden konnen, kann die privat orientierte Strategie als allei-
nige Strategie langfristig nicht erfolgreich sein, weil durch die
Handlungen anderer Menschen die Kkollektiven Handlungsbereiche
stindig verdndert werden. Durch den Zusammenhang sidmtlicher
kollektiver Handlungsbereiche untereinander wird der privat abge-
grenzte Handlungsbereich auch verindert. Beschrinkt ein Indivi-
duum seine Kompetenzerlangung auf die nach der privat orientierten
Strategie abgegrenzten Handlungsbereiche, koénnen bevorstehende
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Anderungen dieses Handlungsbereiches nicht abgeseh  werden, der
Handelnde kann dann seine Kontrolle fiir ihn selbst unvorhersehbar

verlieren.

Ein besonders extremes Beispiel hierfiir ist, daB durch den National-
sozialismus auch véllig unpolitische, ganz individuell orientierte
Personen, die das Aufkommen des Nationalsozialismus ebenso hinge-
nommen haben wie sie andere politische Entwicklungen hingenommen
hitten, durch den zweiten Weltkrieg eine weitgehende Zerschlagung
ihrer privat abgegrenzten Handlungsbereiche erfuhren, wenn nicht
sogar die Vernichtung ihres Lebens.

Langfristig kann die privat orientierte Strategie daher nur erfolg-
reich sein, wenn auch sie lediglich eine Teilstrategie ist, deren
anderer Teil die sozial orientierte Strategie ist. Nach dieser Strate-

gie wird versucht, gemeinsam mit anderen Handelnden Handlungsbe-
reiche zu schaffen, in denen viele handeln, in denen es jedoch
durch Vereinbarungen bzw. Regeln mdglichst viele effektive Hand-
lungen gibt. Als alleinige Strategie angewendet filhrt auch diese
Strategie zu geringerer Kontrolle und dies trotz zahlreicher effizien-
ter Handlungen. Zwar diirfte im allgemeinen mit héherer Anzahl von
effizienten Handlungen auch die durchschnittliche Effizienz-Diver-
genz der Konsequenzen (also die Regulierbarkeit) eines Handlungs-
bereiches ansteigen. Dies braucht jedoch nicht zu sein, nimlich
dann nicht, wenn mit jeder Konsequenz nur eine oder ganz wenige
effiziente Handlungen gegeben sind. Genau dies ist jedoch der Fall,
wenn koliektive Handlungsbereiche reglementiert werden, daB8 zum
Zwecke der Uberschaubarkeit fiir alle Mitglieder in bestimmten
Situationen (bei der Erreichung bestimmter Konsequenzen) ein be-
stimmtes Handeln generell vorgeschrieben ist. Dies strukturiert den
Handlungsbereich in sehr eindeutiger Weise, jeder einzelne Handeln-
de weiB, welche Handlungen anderer er in bestimmten Situationen
zu erwarten hat, d. h. fiir alle Mitglieder des Kollektivs wird der
Erwerb von Kontrollkompetenz sehr erleichtert. Die Regulierbarkeit
(die durchschnittliche Effizienz-Divergenz) des Handlungsbereichs
wird jedoch gleichzeitig verringert, weil nur wenige alternative
Handlungen in bestimmten Situationen moglich sind. Folgt das Han-
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deln in extremer ise der sozial orientierten Strategie (bei sog.
"iiberangepatem" Verhalten) wird der Handelnde sich nicht mehr
vorwiegend an der Erhaltung und Ausweitung seiner Kontrolle
orientieren, sondern allein an der Aufrechterhaltung der sozial
vereinbarten Struktur des Handlungsbereichs, da ihm diese die
Erhaltung seiner Kontrollkompetenz sichert. Auch eine Anderung '
des kollektiven Handlungsfeldes ist daher bei der {iberwiegenden
Anwendung dieser Strategie durch alle Mitglieder des Kollektivs
erschwert.

Vergleicht man jedoch die beiden Teilstrategien hinsichtlich ihrer
Relevanz fiir die langfristige Erhaltung und den Ausbau der Kon-
trolle im Kkollektiven Handlungsfeld, so ist die sozial orientierte
Strategie ohne Zweifel die wichtigere. Jedoch ist auch vom Stand-
punkt eines einzelnen Individuums die sozial orientierte Strategie -
wenn sie nicht als alleinige angewendet wird - die langfristig wich-
tigere. Sie erméglicht es erst, Anderungen im kollektiven Hand-
lungsfeld, die auch auf die privat abgegrenzten Handlungsbereiche
wirken, vorherzusehen. Vor allem aber ermdglicht sie es, in der
Weiterentwicklung des kollektiven Handlungsfeldes auch im eigenen
Interesse teilzuhaben - und damit letztlich auch fiir die Erhohung
der Kontrolle in privat abgegrenzten Handlungsbereichen zu sorgen.

Diese Unterscheidungen verschiedener Strategien sollen nun zu-
nichst auf die "prinzipielle" und dann auf die "spezifische Partiali-
sierung" bezogen werden.

Die "prinzipielle" Partialisierung gilt fiir den Warenproduzenten in
der warenproduzierenden Gesellschaft. Wesentliche Grundlagen
seiner gesamten individuellen Handlungsregulation ist, daB er die in
der Arbeitstiitigkeit geschaffenen Waren gegen andere Waren aus-
tauschen kann bzw. daB er seine Waren zu einem ausreichend hohen
Preis verkaufen kann. Fiir die Herstellung seiner speziellen Waren
hat er sich spezielle Handlungskompetenz angeeignet. Wenn sich nun
Bereiche des kollektiven Handlungsfeldes so #ndern, daB seine

205



Waren nicht mehr in ausreichendem MaBe bendtigt = den - z. B.
weil andere Warenproduzenten bessere Waren der gleichen Art
herstellen kénnen oder die Art und Weise der Produktion so ent-
wickelt haben, daB8 die speziellen Waren mit weniger Aufwand her-
gestellt werden, also zu einem geringeren Preis angeboten werden -
wird die fiir die Arbeitstitigkeit erworbene Handlungskompetenz fiir
den betroffenen Warenproduzenten wertlos. Die wiirde die Regulier-
barkeit des gesamten individuellen Handlungsfeldes eines Warenpro-
duzenten gefdhrden.

Der Warenproduzent muB daher eher zur "konservativen Strategie"
tendieren. Zwar wird er fortlaufend beobachten, ob Anderungen in
kollektiven Handlungsbereichen zu erwarten sind, die seine Waren-
produktion gefihrden. Diese Beobachtung erfolgt jedoch nicht mit
der Zielstellung, die kollektive Handlungsregulation insgesamt zu
verbessern: Den Anderungen auBerhalb seines individuellen Ar-
Seitsbereiches wird er cher miBtrauisch gegeniiberstehen und -
wenn er Einwirkungsmoglichkeiten hat - versuchen, ihnen entgegen-
zuwirken. GemiB der - fiir die "prinzipielle Partialisierung"” charak-
teristischen - Beschrinktheit seiner Teilnahme an der Weiterent-
wicklung der kollektiven Handlungsregulation, erscheint die Ten-
denz zur Kkonservativen Strategie seinem Kontrollstreben eher zu
entsprechen, da sie die Regulierbarkeit seines individuellen Hand-
lungsfeldes und seine Handlungskompetenz im Bereich der Arbeits-
tatigkeit erhdlt.

Angemerkt werden muB, daB dies natiirlich nicht bedeutet, daB die
warenproduzierende Gesellschaft konservativ in dem Sinne sei, daB
sie nur wenig Weiterentwicklung zulasse. Aber solche Weiterentwick-
lungen entstehen nicht nur durch bewufite kollektive Handlungsregula-
tion, sondern durch Konkurrenzverhiltnisse zwischen Warenproduzen-
ten. Man denke in diesem Zusammenhang aber auch an den konservativen
Charakter des Ziinfte-Wesens.

Die "spezifische Partialisierung" gilt fiir .den Lohnarbeiter in der
kapitalistischen Gesellschaftsformation. Die spezifische Partialisie-
rung entsteht durch die Notwendigkeit des Verkaufs der Arbeits-
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kraft. D. h. die beitskraft des Lohnarbeiters wird dem Produk-
tionsmittelbesitzer gegen Bezahlung zur Verfiigung gestellt, was
bedeutet, daB der Lohnarbeiter innerhalb der Handlungsbereiche
der Produktion Handlungswege realisieren muf3, die ihm vom Produk-
tionsmittelbesitzer vorgeschrieben sind. Daher ist in diesen Hand-
lungsbereichen fiir den Lohnarbeiter die Kontrolle sehr gering,
denn seine Handlungsmoglichkeiten sind beschrinkt und damit seine
Moéglichkeiten, seine Arbeitstitigkeit auch auf héheren Regulations-
ebenen zu regulieren.

Obwohl der Lohnarbeiter durch seine Arbeit zur Erhaltung und
Ausweitung der kollektiven Kontrolle beitrigt, verfiigt er im Proze@
dieses Beitrages iiber sehr geringe Kontrolle. Seinen Anteil an der
kollektiven Kontrolle erhilt er in der Form des Arbeitslohns, der
ihm nur in Handlungsbereichen auBerhalb der Produktion Kontrolle
verschafft. Der Lohnarbeiter tauscht also den Verlust seiner Kon-
trolle im ProduktionsprozeB gegen Kontrolle (in der Form von Geld)
auBerhalb des Produktionsprozesses ein.

DaB diese Tauschverhiltnisse von vielen Abhidngigen nicht als Herr-
schaftsverhiltnisse empfunden werden, hat viele Griinde, die z. B.
bei Ottomeyer (1977) beschrieben werden. Hier soll auf die Be-
giinstigung der privat orientierten Strategie der Abgrenzung der
individuellen Handlungsbereiche eingegangen werden.

Die privat orientierte Strategie wurde beschrieben als Strategie, die
die individuelle Kontrolle und Kontrollkompetenz dadurch sichert,
daB die Anzahl der anderen Mitglieder des Kollektivs, die durch ihr
Handeln EinfluB auf Wirkwahrscheinlichkeiten haben, begrenzt wird.
Eine solche Strategie wird in der kapitalistischen Gesellschaftsfor-
mation begiinstigt, weil die Besitzer der Produktionsmittel nicht in
die privaten Handlungsbereiche eines Individuums direkt eingreifen
konnen (was dagegen in allen vorkapitalistischen Klassengesell-
schaften der Fall war). Es gibt fiir das Individuum also sehr viel
besser kontrollierbare Handlungsbereiche, soweit diese privat abge-
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grenzt sind auf auBerhalb der Arbeitstitigkeit lieger Handlungs-

bereiche. Umgekehrt verfiigt der Lohnarbeiter gerade im Bereich
der notwendig kollektiv zu kontrollierenden Handlungsbereiche,

nimlich denen der Produktion, nur iiber sehr geringe Kontrolle.
Der Lohnarbeiter hat damit die Moglichkeit, und es wird ihm durch
diese Verhiltnisse nahegelegt, sein Kontrollstreben weitgehend auf
privat abgegrenzte Handlungsbereiche 2zu beschrinken, was ihm
gleichzeitig erschwert, sich Kompetenzen im gesamten kollektiven
Handlungsfeld anzueignen. Dadurch wird auch die Erkenntnis er-
schwert, daB er auch in seinen privat abgegrenzten Handlungsbe-
reichen nur iiber Kontrolle verfiigt als Anteil an der kollektiven
Kontrolle. Damit kann ihm auch verschlossen bleiben, daB auch die
Produktionsmittelbesitzer ihre offen zu Tage liegende héhere Kon-
trolle nur als Teil der kollektiven Kontrolle besitzen, also ihren
erhdhten Anteil auch auf seine Kosten besitzen.

Eine Organisationsform, die dem historisch-kollektiven Charakter
der menschlichen Handiungsregulation angemessen ist und am ge-
eignetsten fiir die Erhaltung und Erweiterung der kollektiven Hand-
lungsregulation der Menschheit ist, wiirde dagegen eine Organisa-
tion der menschlichen Gesellschaft erfordern, in der die Erhaltung
und Ausweitung der kollektiven Kontrolle das bewuBte Ziel aller
Mitglieder des Kollektivs ist, in der also die gesellschaftliche Re-
gulation der kollektiven Handlungsbereiche das Ergebnis kollektiver
Absprachen ist.
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8. DAS KONTROL T'REBEN ALS MOTIVATIONSKONZEPT
UND ZU GEFUHLEN IM HANDELN

Mit der ausfiithrlichen vBehandlung und Diskussion des Konzepts
"Kontrolistreben” wird nun auf die zweite eingangs gestellte Frage
nach der Motivation in der Handlungsregulation (vgl. Abschnitt
1.4.2) Bezug genommen. Mit dem "Kontrollstreben" ist - bereits in
den vorangegangenen Teilen dieser Arbeit - ein Motivationskonzept
entwickelt worden, das handlungstheoretische Grundlagen hat:
Allgemein gesagt wird mit der Annahme des Kontrollstrebens be-
hauptet, daB um des zukiinftigen Handelns willen gehandelt wird,
also zielgerecht gehandelt wird, um auch in der Zukunft weiterhin
zielgerecht handeln zu konnen.

Das Konzept 148t sich auf theoretische Bereiche beziehen, die vom
Erwerb der Handlungsfertigkeit bis hin 2zu Aspekten der gesell-
schafts-historischen Entwicklung reichen; es kinnte als einheitliche
theoretische Grundlage sowohl fiir nichtphysiologische wie auch
physiologische Bediirfnisse geeignet sein (Abschnitt 8.1.). Es steht
im Zusammenhang mit einigen in der Psychologie vorliegenden Moti-
vationskonzepten (Abschnitte 8.2.), speziell auch mit Motivations-
konzepten aus der marxistisch begriindeten Psychologie (Abschnitt
8.3. und 8.4.). Es erlaubt, die Theorie der Handlungsregulation auch
auf nicht-rationales Handeln und auf durch Gefiilhle geleitetes Han-
deln anzuwenden (Abschnitt 8.5.).

8.1. Das Konzept "Kontrollstreben"

Der Begriff "Kontrollstreben" wurde im Kapitel 5 eingefiihrt, und an
vielen Stellen dieser Arbeit gab es weitere Ausfiihrungen und Er-
ginzungen. Im folenden wird dieser Begriff noch einmal zusammen-
fassend erldutert, ohne Argumentationen 2zu entwickeln, die sich
nicht schon in vorangegangenen Teilen dieser Arbeit finden (Ab-
schnitt 8.1.1.). Im Abschnitt 8.1.2. wird demonstriert, daB der
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Begriff "Kontrollstreben" auch auf physiologische lirfnisse be-
zogen werden kiénnte.

8.1.1. Zusammenfassende Darstellung des Konzepts
"Kontrollstreben"

Das Kontrollstreben besteht in dem Streben nach Erhaltung und
Ausweitung der Kontrolle und Kontrollkompetenz. Da auch eine
Erhthung der Handlungsfertigkeit die Kontrolle erhtht, bezieht sich
das Kontrollstreben auch auf den Erwerb von Handlungsfertigkeit.
In ihrer allgemeinsten Form wurde die Kontrolle als Regulierbarkeit
von Handlungsbereichen und die Kontrollkompetenz als Angemes-
senheit der inneren Repriisentation von Handlungsbereichen be-

zeichnet.

Zu dem Begriff "Kontrollstreben" fiihrten zunichst die folgenden
Uberlegungen: Die Erreichbarkeit von weiter in der Zukunft lie-
genden Zielen kann nur dann gewihrleistet werden, wenn es immer
wieder moglichst viele unterschiedliche, aber effektive Handlungs-
moglichkeiten gibt. Fiir einzelne Konsequenzen wird dies durch die
Hohe ihrer Effizienz-Divergenz erfaSt. Wird das Handeln so
reguliert, daf immer wieder hoch effizient-divergente Konsequenzen
erreicht werden, ist dadurch auch zukiinftiges Erreichen von Zielen
moglich. Da es fiir jeden Zeitpunkt "weiter in der Zukunft liegende"
Ziele gibt, sind die hoch effizient-divergenten Konsequenzen selbst
als Ziele geeignet: Unter dem Gesichtspunkt der langfristigen Fort-
fithrung des Handelns veflieren sie ihren Charakter als Zwischen-
station auf dem Wege zu einem Ziel und werden selbst zu Zielen.
Letztlich resultiert dieses aus der offensichtlichen Tatsache, dag
der Mensch sein Handeln nicht mit beliebiger Prizision beliebig weit
vorausplanen kann. Die innere Reprisentation seiner Handlungsmog-
lichkeiten kann auch nicht fiir alle Handlungsmoglichkeiten gleich
sein, er muB sich daher an besonders wichtigen Punkten im Ver-

laufe seines Handelns orientieren. Die hoch effizient-divergenten
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Konsequenzen si solche Punkte; auch im Aufbau seiner inneren
Reprisentation - d. h. im Erwerb von Kontrollkompetenz - sollte er
daher besonderes Gewicht auf die Kenntnis hoch effizient-diver-
genter Konsequenzen legen.

Diese Uberlegungen sind insofern "normativ", als sie zu Folgerun-
gen dariiber fiihren, nach welchen Strategien das Handeln reguliert
werden sollte. Mit der Annahme der Wirksamkeit des "Kontrollstre-
bens" wird dann unterstellt, daB8 der Mensch danach strebt, sein
Handeln nach dieser Strategie zu regulieren, ohne sich fiir diese

Strategie erst aufgrund normativer Erwidgungen entschlossen zu ha-

ben.

Unterstiitzt wurde diese Annahme durch eine Argumentation, nach
der das Kontrollstreben eine "hohere" Form des Uberlebensstrebens
ist. Bezeichnet man die Aktivitdten beliebiger Lebewesen als "Han-
deln"” - in Anfiihrungszeichen, weil dies sich nur schwer mit unse-
rer Definition vereinbaren liBt -, so besteht das Uberleben darin,
das "Handeln" fortsetzen zu konnen, also iliber Moglichkeiten des
"Handelns" zu verfiigen. Da in diesem "Handeln" jeweils Umwelt-
variationen beriicksichtigt werden miissen, verlangt die Moglichkeit
der Fortsetzung des "Handelns" auch die Moéglichkeit zu unter-
schiedlichem "Handeln". Soll also das Leben fortgesetzt werden,
miissen immer wieder Moglichkeiten fiir unterschiedliches "Handeln"
bestehen, das "Handeln" muB also darauf ausgerichtet werden,
unterschiedliches "Handeln" auch in der Zukunft mdglich zu ma-
chen. Die Uberlebenschancen werden erhoht, wenn Lebewesen einer
Gattung ihr "Handeln" so regulieren kénnen, daB8 sich ihre Moglich-
keiten zum unterschiedlichen "Handeln" nicht nur erhalten, sondern
auch erweitern. Erst dies entspricht dann dem Kontrollstreben als
Streben nach Erhaltung und Ausweitung der Kontrolle. Fiir lernfi-

hige Lebewesen muB dieses Streben ein Streben nach der Erkun-
dung von Moglichkeiten des "Handelns" implizieren - entsprechend
dem Streben nach Kontrollkompetenz als Teil des Kontrollstrebens.
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Beim Menschen sind aus der Annahme des Kontr strebens eine
Reihe von Bestrebungen abzuleiten, die im folgenden aufzihlt wer-
den. Wir orientieren uns dabei zundichst an dem 5-Ebenen-Modell
der Handlungsregulation, womit gleichzeitiz demonstriert wird, daB
die hierarchisch-sequentielle Organisation des Handelns und die
Motiviertheit des Handelns in unserem Konzept eng miteinander
verbunden sind - was der Forderung Volperts (1975, S. 128) ent-
gegenkommt.

Fiir die Ebene der Handlungsausfithrung ist der Erwerb von Hand-

lungsfertigkeit bedeutsam. Erhdhte Handlungsfertigkeit schligt sich
in erhohter Effizienz einzelner Handlungen nieder und zieht damit
auch Erhshungen der Kontrolle nach sich. Es entspricht also dem
Kontrolistreben, Handlungsfertigkeit auszubilden. Dies kann durch
Erhdhung der Prizision des eine Handlung realisierenden Bewe-
gungsablaufes, durch bessere Beriicksichtigung von Umweltvaria-
tionen innerhalb der Bewegungsabfolge und durch Superierung von
Handlungswegen geschehen.

Auf der Ebene der Handlungsplanung ist das Streben nach "Kon-

trolle und Kontrollkompetenz in bezug auf ein Ziel" wirksam. Da die
Erreichung eines zieles unterschiedliche Handlungsmdéglichkeiten
erhalten und erweitern soll, entspricht dem Kontrollstreben ein
Bestreben, dieses Ziel moglichst sicher zu erreichen. Es kann also
angenommen werden, daB der Mensch das Bestreben hat, einen
moglichst erfolgreichen Handlungsweg 2zu realisieren. Aus dem
Streben nach Kontrolle und Kontrollkompetenz in Bezug auf ein Ziel
kann jedoch nicht abgeleitet werden, daB ein einmal gefundener,
sehr erfolgreicher Handlungsweg von einem Handelnden immer
wieder in unverinderter Form realisiert wird: Dem Bestreben, das
Ziel moglichst sicher zu erreichen, kann das Streben nach Kon-
trollkompetenz entgegen wirken: Um Erkundungen durchzufiihren,
konnen auch erfolgreiche Handlungswege variiert werden.

Auf der Ebene der Zielplanung wird durch langfristige Planungen
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versucht, immer .eder das Erreichen hoch effizient-divergenter
Konsequenzen zu sichern. Dies sichert Moglichkeiten der Erreichung
zukiinftiger Ziele in einem Handlungsbereich durch die immer wieder
gegebene Moglichkeit, =zwischen in unterschiedliche Richtungen
fiilhrende effektive Fortsetzungen des Handelns widhlen zu koénnen.
Der Bezug zum Kontrollstreben ist hier unmittelbar deutlich. Das
Streben nach Kontrollkompetenz richtet sich auf dieser Ebene vor
allem auf das Kennenlernen der hoch effizient-divergenten Konse-
quenzen.

Auf der Ebene der Bereichsplanung werden verschiedene Hand-

lungsbereiche abgegrenzt und Uberginge zwischen Handlungsbe-
reichen reguliert. Durch die Abgrenzungen soll erreicht werden,
daB in der Zielplanung nicht zu groSe Bereiche von Handlungsmog-
lichkeiten bertlicksichtigt werden miissen. Die Abgrenzung von
Handlungsbereichen erleichtert daher den Erwerb von Kontrollkom-
petenz. Durch Handlungsbereich-Uberginge wird der Notwendigkeit
Rechnung getragen, gleichzeitig in verschiedenen Handlungsberei-
chen langfristig die Erreichung von Zielen zu sichern. Dies ent-
spricht dem Streben nach Kontrolle, da diese Ziele jeweils Entschei-
dungen zwischen unterschiedlichen Fortsetzungen des Handelns

ermoglichen.

Die Planungsaktivititen auf der Ebene der ErschlieBungsplanung
sind am deutlichsten mit dem Streben nach Ausweitung der Kontrolle

und Kontrollkompetenz verbunden, da aufgrund dieser Planungsak-
tivititen neue Bereiche von Handlungsmoglichkeiten geschaffen und
erkundet werden, ohne daB8 die bereits erlangte Kontrolle und
Kontrollkompetenz in friiher erschlossenen Handlungsbereichen
gefihrdet werden sollen.

Das jeweils individuelle Kontrollstreben ist wirksam in der kollekti-
ven Handlungsregulation. Die wesentlichsten Teile der materiellen

Grundlagen auch des individuellen Handelns sind kollektiv geschaf-
fen worden und erfordern auch die kollektive Nutzung und Weiter-
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entwicklung. Die jeweils individuelle Kontrolle und _.ontrollkompe-
tenz ist daher als Anteil der kollektiven Kontrolle und Kontrollkom-
petenz anzusehen. Das Streben der einzelnen Individuen nach
Erhaltung und Ausweitung der individuellen Kontrolle und Kontroll-
kompetenz wirkt auch in der Erhaltung und Ausweitung der kollek-
tiven Kontrolle und Kontrollkompetenz.

Die Abstraktheit des Begriffes "Kontrollstreben" entspricht der
Abstraktheit des Begriffes "Handlungsfeld". Diese Abstraktheit
ermoglicht es, beide Begriffe auf Bereiche von Handlungsmdglich-

keiten . mit verschiedensten materiellen Grundlagen zu beziehen.

Obwohl die Annahme des Kontrollstrebens mit Hilfe von Uberlegun-
gen zur Uberlebensnotwendigkeit unterstiitzt wurde, ist diese
Annahme auch geeignet, die Motivation des Handelns in Bereichen,
die fiir das Uberleben nicht unmittelbar bedeutsam sind, zu be-
griinden. Solche Bereiche sind vor allem Bereiche des spielerischen
Handelns, wie z. B. Brettspiele, Kartenspiele oder sportliche Betd-
tigungen. Das Handeln in solchen Bereichen wird freilich nur er-
folgen, wenn die Kontrolle in "grundlegenden" Handlunsbereichen
ausreichend hoch ist.

Die Abstraktheit des Begriffes "Kontrollstreben" ist jedoch vor allem
in "ernsthafteren” Zusammenhingen relevant. Es wurde herausge-
stelit, daB der Mensch sich vor allem durch die historisch-kollekti-
ve Handlungsregulation von Tieren unterscheidet. Im Zuge der
gesellschaftshistorischen Entwicklung entwickeln die Menschen ihre
kollektiven Handlungsbereiche derartig, da8 Menschen spéterer

Generationen in ginzlich anders strukturierten Handlunsbereichen
handeln als frithere Generationen. Dennoch wird der Begriff "Kon-
trolistreben" dadurch nicht unanwendbar: Er bezieht sich ja nicht
nur auf durch die nicht-menschliche Natur vorgegebene Lebens-

raume.
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8.1.2. Physiologisuiie Bediirfnisse und das Kontrollstreben

Unter "physiologischen Bediirfnissen" konnen solche Bediirfnisse
verstanden werden, die mit der Erhaltung der physiologischen
Funktionsfdhigkeit in unmittelbarem Zusammenhang stehen. Ohne
hier eine Systematik solcher Bediirfnisse problematisieren zu wollen,
werden dazu im allgemeinen Hunger, Durst, Schmerz(-vermeidung)
gezdhlt. Auch der Sexus wird zu. diesen Problemen gerechnet, mit
dem allerdings weniger die physiologische Funktionsfihigkeit des
individuellen Lebewesens als vielmehr das physiologische Dasein der
Art erhalten wird (vgl. z. B. Cofer 1975, Hebb 1965 rechnet auch
einen "Muttertrieb" 2zu diesen Bediirfnissen). SchlieBlich wire auch
das Schlafbediirfnis zu den Bediirfnissen zu zdhlen, die die physio-
logische Funktionsfidhigkeit erhalten.

Wir wollen uns hier keinesfalls mit diesen Bediirfnissen im Einzelnen
auseinandersetzen. Es werden hier auch keine neuen Aspekte fir
die Untersuchung solcher Bediirfnisse entwickelt. Es geht allein um
die theoretische Reichweite der Annahme eines "Kontrollstrebens".
Hierzu soll demonstriert werden, daB es Beziehungen zwischen
physiologichen Bediirfnissen und dem Begriff "Kontrollstreben"
gibt, die das Kontrollstreben nicht als ein neben den physiologi-
schen Bediirfnissen stehendes Bediirfnis erscheinen lassen (wie
z. B. die "effectance motivation" bei White unabhingig neben den
"primary drives" steht, wvgl. White 1959). Vielmehr konnte der
Begriff "Kontrollstreben" theoretisch auch physiologische Bediirfnis-
se umfassen.

Physiologischen Bediirfnisse wirken insofern zweckvoll, als sie die
physiologische Funktionsfdhigkeit eines Lebewesens erhalten (bzw.
was den Sexus und einen evtl. anzunehmenden "Muttertrieb" be-
trifft das Leben der Art). "Handlungstheoretisch" betrachtet ist die
physiologische Funktionsfihigkeit Voraussetzung dafiir, zukiinftige
Aktivititen ausfithren zu konnen. Mingel in der physiologischen
Funktionsfihigkeit beschridnken die Aktivitdtsmoglichkeiten, d. h.
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bestimmte Aktivititsarten konnen nicht oder nur in u..vollkommener
Form ausgefilhrt werden. Physiologische Bediirfnisse bewirken daher
die Erhaltung der Vielfalt moglicher Aktivitdtsarten.

Auch das Streben nach "Kontrolle als Regulierbarkeit" zielt letztlich
auf die Vielfalt moglicher Aktivititsarten (Handlungen) und damit
auf etwas ihnliches wie die physiologischen Bediirfnisse. Bei der
Kontrolle als Regulierbarkeit geht es jedoch auch um die Bedingun-
gen der Umweltgegebenheiten, die - gemiB dem Kontrollstreben -
durch das Handeln so verindert werden, daf die Vielfalt moglicher
(und effektiver) Aktivitdten erhalten bleibt und erhsht wird. D. h.
fiir die Regulierbarkeit sind auch Umweltbedingungen thematisch,
die physiologische Funktionsfihigkeit bezieht sich jedoch allein auf
Bedingungen, die in der Physiologie - d. h. im inneren - eines
Lebewesens liegen. '

AuBer den Umweltbedingungen ist fiir die Hohe der Kontrolle auch
die Handlungsfertigkeit bedeutsam. Die Handlungsfertigkeit ist als
"innere Bedingung" fiir die Hohe der Kontrolle anzusehen. Wir
wollen damit keinesfalls sagen, da8 das - aus dem Kontrollstreben
ableitbare - Streben nach Handlungsfertigkeit den physiologischen
Bediirfnissen #quivalent wire. Jedoch ist in #hnlicher Weise auch
die physiologische Funktionsfihigkeit eine "innere Bedingung" fiir
die Hohe der Kontrolle im gesamten Lebensraum.

Vor dem Hintergrund dieser Uberlegungen meinen wir behaupten zu
kénnen, daB der Begriff "Kontrollstreben" theoretisch auch die
physiologischen Bediirfnisse umfaBt: Wihrend die letzten die Hand-
lungsmodglichkeiten durch die Erhaltung der inneren physiologischen
Funktionsfihigkeit betreffen, bezieht sich das Kontrollstreben auch
auf die Erhaltung (und Ausweitung) von Handlungsmdglichkeiten in
Abhiingigkeit von den auBerhalb des Handelnden liegenden Bedin-

gungen.

In diesem Zusammenhang sollen noch zwei weitere Gesichtspunkte
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erwidhnt weden, d.. das Verhiltnis von physiologischen Bediirfnis-

sen und nicht-physiologischen Bediirfnissen betreffen:

Es erscheint kaum denkbar, daB eine iiberdauernde Erhdhung der
Kontrolle durch die Befriedigung physiologischer Bediirfnisse er-
reicht werden kann. Physiologische Bediirfnisse sind auch dadurch
nur als ein Teil des Kontrollstrebens anzusehen, daB sie im wesent-
lichen nur die Erhaltung der Kontrolle bewirken, nicht jedoch auch

die Erhohung der Kontrolle.

Beim Menschen sind physiologische Bediirfnisse nicht allein in ihrer
"rohen" Form wirksam, sondern sie sind durch die gesellschafts-
historische Entwicklung iiberformt und ausdifferenziert (vgl. auch
Holzkamp-Osterkamp 1976, S. 17 ff.). Mit den Begriffen des hier
entwickelten Konzepts ausgedriickt: Im Zuge “der gesellschafts-
historischen Entwicklungen werden spezifische Handlungsbereiche
geschaffen, in denen mit vergrdBerter Vielfalt von Handlungsmog-
lichkeiten physiologische Bediirfnisse befriedigt werden Kkdénnen.

8.2. Das Verhiltnis des Konzepts "Kontrollstreben" zu einigen

anderen Motivationskonzepten

Ohne hier den Anspruch auf Vollstindigkeit erheben zu wollen, wird
zu einigen Grundgedanken in der Psychologie der Motivation ausge-
filhrt, wie sich das Konzept "Kontrollstreben'" in diese Grundgedanken
einfiigt oder ihnen widerspricht. Zunichst wird eine grundsitzliche
Kritik an der Verwendung von Motivationskonzepten in der Psychologie
erliutert und gezeigt, daB in dieser Kritik eigentlich ein Motiva-
tionskonzept postuliert wird, das dem Konzept des Kontrolistrebens
sehr #hnlich ist (Abschnitt 9.2.1.). Der in dieser Arbeit darge-
stellte Beitrag zur Theorie der Handlungsregulation steht in Bezie-
hung zu "Erwartungs-mal-Wert-Theorien" und enthdlt mit dem Konzept
des Kontrollstrebens einen Vorschlag fiir die Definition des Begrif-
fes "Wert" (Abschnitt 9.2.2.). Einige Grundannahmen iiber Bediirfnisse
werden im letzten Abschnitt (9.2.3.) mit der Annahme des Kontroll-
strebens verglichen.
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8.2.1. Die Argumentation Kellys gegen einen Motivatior.
begriff in der Psychologie

Kelly stellt in einem Beitrag im von Thomae (1965) herausgegebenen
Sammelband die Niitzlichkeit des Motivationsbegriffs generell in
frage. Er unterteilt Motivationstheorien in "Mistgabeltheorien" (z. B.
Trieb-Theorien) und "Mohrriibentheorien" (z. B. Wert-Theorien);
die von ihm selbst vorgeschlagene Theorie bezeichnet er dagegen
als "Eselstheorie", da er das Verhalten des Menschen selbst thema-
tisiere und ihn nicht als geschoben oder gezogen ansehe. Die fol-
genden Zitate geben einen Einblick in die Grundziige seiner theo-
retischen Uberlegungen und sind dabei so ausgewihlt, daB Ent-
sprechungen zum Konzept des Kontrollstrebens deutlich werden:

nJede Wahl" (des Menschen zwischen den von ihm selbst gestifteten
Moglichkeiten) "die er trifft, hat Auswirkungen fiir seine Zukunft.
Jede Abzweigung der StraBe, die er zu gehen wihlt, bringt ihn zu
einem neuen Aussichtsphnkt, wo er die Richtigkeit seiner vergange-
nen Wahlen iiberpriifen kann und die fiir die Gegenwart sinnvolle
Struktur von Alternativen fiir kiinftige Wahlen erarbeiten Kkann.
Stindig. winkt ihm die Zukunft zu, stindig greift er in bebender
Erwartung nach ihr um sie zu berithren. Er lebt in der Antizipati-
on; wir meinen dies wortlich: er lebt in der Antizipation! Sein
Verhalten wird nicht einfach dadurch bestimmt, was er antizipiert

., sondern durch die Situation, in die er erwartungsgemifs durch
seine Wahl zu den iibrigen Moglichkeiten hineingelangen wiirde. Wird
er, wenn er diese Wegabzweigung wihlt, zu einem giinstigeren Ort
gelangen, auf dem er die StraBe jenseits sehen kann, oder wird er
auf diese Weise auf einmal auf eine nackte Wand stoBen?... Wenn
die Erlebnisse und Handlungen eines Menschen durch die Art und
Weise kanalisiert sind, in der er Ereignisse antizipiert, dann wird
er seine Wahlen in einer solchen Weise treffen, da8 er sein System
von Kanilen bestimmt oder erweitert. Denn dies muB offensichtlich
die einzige sinnvolle Weise fiir ihn sein, Ereignisse vorwegzuneh-
men" (ebenda, S. 507 f). Man sieht sofort, daB diese Sitze auch in
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der Darstellung ur rer Konzeption hitten geschrieben werden
konnen, wenn der Verfasser dieser Arbeit zu einem weniger trocke-
nen Stil in der Lage wire. Nur, was folgt bei Kelly aus dieser
Argumentation?

"Zuerst sahen wir kein Bediirfnis fiir einen ganzen Vorratsschrank
mit Motiven, um die Tatsache zu erkliren, daB der Mensch eher
aktiv als untitig sei; es lag kein Sinn in der Annahme, daB er
urspriinglich untitig sei. Jetzt aber sehen wir kein Bediirfnis,
einen Motivbegriff zu beschwdren, um die Richtung seines Verhal-
tens zu erkliren; die Tatsache, daB der Mensch in der Antizipation
lebt, macht dies von selbst verstindlich" (Kelly 1965, S. 508).

wir sind dagegen der Ansicht, daB in den oben zitierten Sédtzen
Kellys ein "Motivbegriff" dargelegt wurde, und zwar einer, der dem
des Kontrollstrebens fast villig entspricht.

Nicht vollkommen ist diese Entsprechung, weil Kelly - was aus dem
hier Zitierten nicht deutlich wird - keinen der "Kontrolle" entspre-
chenden Begriff hat und damit die von ihm dem Menschen unter-
stelite Richtung des Handelns auch nicht theoretisch herleitet bazw.
begriindet, er folgert vielmehr aus Beobachtungen, insbesondere
solchen in der Psychotherapie (vgl. hierzu und zum folgenden:
Bannister & Maire 1968). Auch fiir den Begriff "Kontrollkompetenz"
gibt es im Werk Kellys keine direkten Entsprechungen - was nicht
erstaunt, da dieser Begriff den Begriff "Kontrolle" voraussetzt -
wohl aber fiir den Begriff "innere Reprisentation", die Kelly durch
"personal constructs" strukturiert sieht. "Personal constructs” sind
bei ihm dichotome Konstrukte (z. B. generous-mean, ebenda S.
61), nach denen die Umwelt in der Vorstellung der Menschen struk-
turiert ist. Mit "personal constructs" ist also die innere Représenta-
tion und eine spezifische Annahme (der wir jedoch nicht folgen
konnen) iiber ihre Grundstruktur gemeint.
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8.2.2. Zum Begriff "Wert” in psychologischen
Entscheidungstheorien

Das grundlegende Modell der psychologischen Entscheidungstheorien
ist das SEU-Modell (Subjektive Expected Utility). "Der Grundgedan-
ke des SEU-Modells, das die Wahl einer Verhaltensweise als Produkt
aus den Faktoren Wert eines Ergebnisses (einer Verhaltenskonse-
quenz, eines Ziels) und subjektiver Wahrscheinlichkeit der Errei-

chung des betreffenden Ergebnisses (bzw. der Verhaltenskonse-
quenz, des Ziels) erklirt werden soll, ist auch in zahlreichen
psychologischen’ Motivationstheorien enthalten" (Werbik 1978, S.

83). Dieses Modell wird von einigen Autoren der Handlungspsycho-
logie zugerechnet (vgl. z. B. Lantermann 1980, Werbik 1978), weil
es in seinen Grundannahmen rationales und zielgerichtetes Verhalten
zum Gegenstand hat.

Theoretische Ansitze, die sich auf dieses Modell beziehen, werden
oftmals als "Erwartungs-mal-Wert-Theorien" bezeichnet. Sowohl
werbik (1978, er schligt die Bezeichnung "Aussichten-mal-Wert-
Theorien" vor) wie auch Heckhausen (1980) rechnen eine ganze
Reihe  von unterschiedlichen Ansdtzen 2u diesen Theorien. Allen
diesen Ansitzen ist gemeinsam, daf8 sie versuchen, ein Verhalten
als abhiingig von der Bewertung der Folgen des Verhaltens vorher-
zusagen, wobei unterstellt wird, daB die sich verhaltende Person
Wahrscheinlichkeiten des Eintreffens der Verhaltensfolgen kalkuliert.

Dieser Grundgedanke ist auch in unserer Konzeption enthalten,
aber im Unterschied zu diesen Ansétzen entspricht der "Wert" einer
Zielkonsequenz der Kontrolle in dem Teil des Handlungsbereiches,
die durch das Erreichen dieser Konsequenz verfiigbar wire (bzw.
der "subjektive Nutzen" der entsprechenden Kontrollmeinung) .
Kalkuliert wird vom Handelnden die Wegwahrscheinlichkeit des
Handlungsweges zu der Zielkonsequenz. (Man konnte dies auch auf
die Wahl einer Handlung bis zur im nichsten Zeitpunkt folgenden
Konsequenz beschrinken).
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Fruchtbar erschein. uns hierbei die Definition des "Wertes" durch
die mit der Konsequenz verfiigbare Kontrolle. Diese ist generell
durch die mit der Konsequenz gegebenen Handlungsmoglichkeiten
definiert, die wiederum durch die mit ihnen erreichbaren Konse-
quenzen definiert sind usw., letztlich also durch den gesamten
zukiinftig erreichbaren Handlungsbereich, genauer: durch dessen
durchschnittliche Effizienz-Divergenz. Auf eine einzelne Konsequenz
bezogen: Der "Wert" einer Konsequenz miiBte umso héher sein, je
héher die Effizienz-Divergenz der Konsequenz ist.

Anders ausgedriickt: Der "Wert" einer Konsequenz (eines "Ereig-
nisses") ist umso hdher, je mehr durch die mit ihrer Erreichung
moglichen Handlungen das Erreichen moglichst vieler unterschiedli-
cher Konsequenzen determinierbar ist. Er ist also dann hoch, wenn
der Handelnde zwischen vielen gut realisierbaren weiteren Konse-
quenzen wihlen kann. Fiir den so definierten "Wert" ist also maB-
geblich, daB der Handelnde in Zukunft die Freiheit hat, sich zwi-
schen mehreren und gut realisierbaren Moglichkeiten entscheiden zu
konnen - ohne daB er aktuell schon zu wissen braucht, wie er sich
entscheiden wird. '

Entsprechend wire der "Wert" oder "Nutzen" eines Gegenstandes
dadurch zu erfassen, inwieweit die Verfiigbarkeit des Gegenstandes
eine Ausweitung von effektiven Handlungsméglichkeiten mit sich
bringt. :

Man denke hierbei daran, daB in klassischen Experimenten der Ent-
scheidungstheorie ganz iiberwviegend der "Wert" durch Geldbetrige
operationalisiert wird: Mit der Verfiigbarkeit von Geld hat eine
Person mehr zukiinftige Handlungsmdglichkeiten als ohne Geld, ebenso
gibt es umso mehr Handlungsmdglichkeiten, je hdher der verfiigbare
Geldbetrag ist. Dies wird freilich in der betreffenden Literatur
nicht thematisiert.

Mit einer solchen Definition des "Wertes” von Handlungsfolgen sehen
wir auch Beziehungen zum Grundgedanken der "Mehrdimensionalen
Nutzentheorien" (Winterfeldt und Fischer 1973 geben dazu einen
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Uberblick), der darin besteht, daB die GréBe de. "Nutzen" nicht
nur eindimensional abbildbar ist: Einer Préferenz kdnnen mehrere
Priferenz-Dimensionen hinsichtlich mehrerer Aspekte zugrundelie-
gen, der "Nutzen" ergibt sich dann durch eine gewichtete Kombina-
tion der Werte auf den verschiedenen Dimensionen. U. E. konnten
solche Dimensionen verschiedene Handlungsbereiche betreffen. So
kiénnte das Erreichen einer Konsequenz gleichzeitig mehrere Teile
von Handlungsbereichen zuginglich machen, aber auch gleichzeitig
andere Teile verschlieBen. Ebenso kann die Erreichung der Verfiig-
barkeit eines Gegenstandes die Regulierbarkeit mehrerer Handlungs-
bereiche erhdhen und gleichzeitig die Regulierbarkeit anderer Hand-
lungsbereiche verringern (wie z. B. der Kauf eines Autos neue
Moglichkeiten im Bereich der beruflichen Titigkeit wie auch in der
Freizeit eroffnen kann, der finanzielle Aufwand jedoch Einschrin-
kungen bei anderen Anschaffungen notwendig macht).

Weiterhin 1l#B8t sich eine Beziehung unserer Konzeption 2zu dem
Begriff "Instrumentalitit" von Vroom (1964) erkennen: "Instrumen-
talitit bedeutet ... den Verkniipfungsgrad zwischen dem Ergebnis
der Handlung und den Folgen, die es nach sich zieht. Allgemeiner
kann man von dem Verkniipfungsgrad zwischen dem unmittelbaren
Handlungsergebnis und den davon abhiingigen, weiteren Ergebnis-
sen sprechen" (Heckhausen 1980, S. 229). Eben durch diese "weite-
ren Ergebnisse"” - nimlich die weiteren moglichen Handlungen -
wire nach unserer Konzeption der "Wert" des "unmittelbaren Hand-
lungsergebnisses" zu definieren. Dies entspriche einer Ausweitung
des Instrumentalititskonzepts, die auch Vliek u. Raaij (1977) in
diesem Konzept bereits angelegt sehen, denn es "legt nahe, dag8 die
Valenz der Verhaltens-Konsequenzen eine unendliche Regression auf
die zukiinftigen Verhaltgns-Alternativen beinhaltet” (ebenda, S. 10,
frei Ubersetzung).

Ob unsere "Wert"-Definiton brauchbar ist, konnte einerseits durch

entsprechende Untersuchungen in experimentell geschaffenen Hand-
lungsbereichen iiberpriift werden. Andererseits koénnte versucht
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werden, die Eft...enz-Divergenz der von einem Menschen im realen
Leben angestrebten Ziele zu bestimmen, was freilich entsprechende
Analysen seines realen Lebensraumes voraussetzt, flir die erst noch
Methoden entwickelt werden miissen.

Jungermann (1977, S. 29), der einen Uberblick iiber die Entwick-
lungen der psychologischen Entscheidungstheorie gibt, stellt fest:
"Leider fehlen entsprechende Arbeiten" ("entsprechende" zu den
"anspruchsvollen Konzeptionen" zur Untersuchung subjektiver
Wahrscheinlichkeiten) "zum Nutzenaspekt praktisch vollig ... Ihre
Aufgabe wire darin zu sehen, sowohl unter Bezug auf motivations-
theoretische als auch unter Bezug auf kognitions-theoretische Be-
funde und Theorien eine psychologische Analyse der Genese, der
Verianderungen und der Handlungsrelevanz von Wertvorstellungen
zu versuchen. Hier liegt mit Sicherheit ein Schwerpunkt entschei-
dungstheoretischer Forschung in den n#chsten Jahren." U. E.
kénnten auch Uberlegungen aus der Therie der Handlungsregulation
hierbei hilfreich sein.

8.2.3. Zu einigen Grundannahmen iiber Bediirfnisse

Die folgenden Ausfiihrungen konnten - besonders auch wegen ihrer
lakonischen Knappheit - leicht als eine Begriindung fiir eine Uber-
legenheit unserer theoretischen Annahmen i{iber andere Grundan-
nahmen zu Bediirfnissen miBverstanden werden. Erneut betonen wir
daher, daB diese Darlegungen ohne weitere theoretische und vor
allem auch empirische Arbeit nur als vorliufig aufzufassen sind und
zunichst allein die Richtung noch zu leistender wissenschaftlicher
Auseinandersetzungen angeben sollen.

Ganz generell werden in psychologischen Motivationstheorien "pri-
mire Bediirfnisse" (oder "primdre Triebe"), d. h. Bestrebungen
nach der Befriedigung physiologischer Bediirfnisse als Grundlage

angesehen, auf der sich dann weitere Bediirfnisse bzw. Bediirfnis-
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systeme entwickeln (selbst ein "Kognitivist" w  Tolman vertritt
diesen Standpunkt, vgl. z. B. 1951).

Wie White (1959) ausfiihrt, ist es fiir die allein auf "primidren Be-
diirfnissen" fussenden Motivationstheorien - obwohl es ihnen ge-
lingt, auch "sekundidre" Bediirfnisse theoretisch zu begriinden -
schwer, Aktivititen zu beriicksichtigen, die auf etwas Neues zielen,
ohne daB diese Aktivititen mit Befriedigungen von "primidren"
Bediirfnissen zu tun haben, ihnen vielmehr sogar widersprechen

konnen.

Diese Schwierigkeiten haben dazu gefiihrt, in Motivationstheorien
einen "Explorationstrieb" als "primires" Bediirfnis mit einzufiihren.
Auch Berlyne (1974) tut dies letztlich, er versucht auch, physiolo-
gische Begriindungen dafiir zu geben. Ebenso Hebb (1965), der aus

physiologischen Untersuchungen eine "Erregungs- oder Wachfunk-
tion" folgert, die zu zunidchst ungerichteter Aktivitdt fihrt.

U. E. konnte der Begriff "Kontrollstreben" geeignet sein, diesen
theoretischen Problemen zu begegnen. Denn er kann sowohl "pri-
mire Bediirfnisse" (also physiologische Bediirfnisse), wie auch

Bediirfnisse nach Exploration umfassen.

Ein etwas breiterer Begriff als "Explorationstrieb" ist der Begriff
"Effectance motivation" von White (1959). Sie beinhaltet ein Streben
nach einem "Gefiihl der Wirksamkeit" ("feeling of efficacy"),
schlieBt das Bediirfnis nach Exploration mit ein und versucht darii-
ber hinaus ein Streben nach Verinderung in der Umwelt zu be-
griinden. Dies ist sicherlich dem Postulat des Kontrollstrebens ein
Schritt niher als der "Explorationstrieb" - auch deswegen, weil das
"Streben nach Wirksamkeit" in White's Konzeption ebenso wie das
Kontrollstreben kein Bediirfnis ist, das erschopft werden kann, also
durch Sittigung (hochstens z. B. durch Miidigkeit) zum Stillstand
kommt - was fiir White ein Grund dafiir ist, es nicht in eine Liste

der "primiren" Bediirfnisse mit aufzunehmen. Die "effectance moti-
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vation” und da: ontrollstreben unterscheiden sich jedoch in zweier-
lei Hinsicht. Erstens wird fiir die "effectance motivation" Kkein
generelles Ziel der angestrebten Wirkungen in der Umwelt angege-
ben, wie das fiir das Kontrollstreben der Fall ist. Zweitens steht
die "effectance motivation" als gewissermaBen selbstidndiges Bediirf-
nissystem neben den "primiren" Bediirfnissen, von denen es unab-
hingig ist ("independent of primary drives", ebenda 5. 329). Der
Begriff "Kontrollstreben" erscheint dagegen geeignet, physiologische
und nicht-physiologische Bediirfnisse zu generalisieren (vgl. Ab-
schnitt 8.1.2.). .

Das Motivationskonzept von Maslow (1954) ist ein hdufig diskutierter
Ansatz der Motivationspsychologie. Die Attraktivitit seines Modells
liegt wohl vor allem in der Differenziertheit wie auch in seiner Nihe
zu menschlichen Verhaltensweisen - im Unterschied zu Motivations-
ansitzen, die mehr aus der Tier-Psychologie als aus der Human-
Psychologie resultieren. Auch wenn eine Reihe von empirischen
Belegen gegen Maslows spezielle Konzeption sprechen (vgl. Weinert
1980, S. 264 ff.), wollen wir hier darauf aufmerksam machen, dag
sein Bediirfnis-Modell Grundgedanken enthilt, die Beziehungen zu
unserer Annahme des Kontrollstrebens haben.

Maslow (1954) unterscheidet fiinf Bediirfnisgruppen, die er als
hierarchisch geordnet ansieht. Ganz oben stehen die "Selbstver-
wirklichungsbediirfnisse" ("self-actualization needs”), ganz unten
die "physiologischen Bediirfnisse" ("physiological needs"). Hohere
Bediirfnisgruppen kénnen erst wirksam werden, wenn hierarchisch
niedrigere Bediirfnisgruppen befriedigt sind. Niedrigere Bediirfnis-
gruppen sind eher als "Bediirfnisse infolge des Mangels" ("deficien-
cy needs"), hohere eher als "Bediirfnisse nach Ausweitung"
("growth needs") zu bezeichnen (vgl. insbesondere auch Maslow
1955). Weiterhin werden hohere Bediirfnisgruppen erst in fortge-
schritteneren Stadien der Personlichkeitsentwicklung bedeutsam. Das
Kontrolistreben kénnte auch als "Bediirfnis nach Erhaltung und
VergroBerung der eigenen Handlungsmiglichkeiten® bezeichnet
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werden und wire damit auch als nSelbstverwirklici .gsbediirfnis"
zu kennzeichnen. Verschiedene Handlungsbereiche, auf die sich das
Kontrollstreben jeweils bezieht, konnten in "grundlegende" und
"weniger grundlegende" eingeteilt werden (vgl. Abschnitt 5.1.).
Die grundlegenderen Handlungsbereiche sind dabei auch solche, in
denen zur physischen Erhaltung gehandelt wird oder auch generell
zur Erhaltung bestimmter Grundbedingungen im Sinne von "Sicher-
heit", was den "safety needs" bei Maslow - sie stehen in seiner
Hierarchie direkt iiber der untersten Bediirfnisgruppe der "physio-
logischen Bediirfnisse" - entsprechen wiirde. Das Handeln bzw. die
Kontrolle in diesen Handlungsbereichen ist damit vor allem auf die
Erhaltung der Kontrolle gerichtet; durch das Handeln in den ande-
ren Handlungsbereichen wird die Kontrolle vor allem ausgeweitet -
durch Ausweitung von Handlungsbereichen und durch ErschlieBung
neuer Handlungsbereiche. Maslows beiden Begriffen "Bediirfnisse
infolge des Mangels" und "Bediirfnisse nach Ausweitung" entspriche
daher im Kontrollstreben die "Erhaltung" und die "Ausweitung" der
Kontrolle.

8.3. Zum Bediirfniskonzept von Leontjew

Leontjew ist der Vertreter der "Kulturhistorischen Schule" der
sowjetischen Psychologie, dessen - ins deutsche iibersetzte - Werke
diese Schule auch im deutschsprachigen westeuropdischen Raum Be~
kanntheit verschafft haben. Begriindet wurde die kulturhistorische
Schule von Vygotskij, die bedeutendsten Vertreter dieser Schule sind
Lurija, Galperin und Leontjew, mit Einschrdnkungen auch Rubinstein
(vgl. Holzkamp und Schurig 1977).

Bereits im Kapitel 1 dieser Arbeit wurde darauf hingewiesen, daB
sich die Theorie der Handlungsregulation in ihren Grundlagen auf
die kulturhistorische Schule der sowjetischen Psychologie stiitat.
Wenn sich nun in den folgenden beiden Abschnitten kritisch mit der
Bediirfniskonzeption von Leontjew auseinandergesetzt wird, so darf
dies nicht miBverstanden werden als eine grundsitzliche Zuriick-
weisung dieser Bediirfniskonzeption und erst recht nicht als eine
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grundsitzliche Zu :kweisung der Grundauffassungen zu psycholo-
gischen Theorienbildungen bei Leontjew. Im Gegenteil, es wurde an
anderer Stelle ausfiihrlich dargelegt, daB8 die in dieser Arbeit
ausgefiihrte Konzeption den bei Leontjew formulierten grundsitz-
lichen Anforderungen an psychologische Theorienbildungen im
Wesentlichen entspricht (vgl. Oesterreich 1979, Kapitel 7). In den
folgenden beiden Abschnitten wird sowohl eine Ubereinstimmung
zwischen der Befiirfniskonzeption Leontjews und dem Konzept des
Kontrollstrebens wie auch eine Kritik an Leontjews Bediirfniskon-
zeption dargestellt.

Nach Leontjew ist das "Bediirfnis als Voraussetzung der Tiatigkeit"
zu unterscheiden von dem "Bediirfnis, das die konkrete Titigkeit
des Subjekts reguliert". Im ersteren Fall handle es sich um eine
Bedingung, einen Mangelzustand des Organismursv, der keine gerich-
tete Titigkeit hervorzurufen vermag. Erst wenn dieses Bediirfnis
auf einen Gegenstand trifft, der fiir die Bediirfnisbefriedigung
geeignet ist, vermag es die Tﬁ;igkeit zu regulieren. In dieser
Begegnung wird das Bediirfnis vergegenstindlicht, erst dieses

vergegenstindlichte Bediirfnis ist von psychologischem Interesse.
Die Entwicklung der Bediirfnisse ist daher die Entwicklung ihres
gegenstindlichen Inhalts (vgl. Leontjew 1977a, S. 288 ff. und
1977b, S. 23 ff.).

Im Abschnitt 8.3.1. wird gezeigt, daB die Auffassung von Bediirfnis-
sen als auf Gegenstindliches gerichtet auch im Konzept des Kontroll-
strebens enthalten ist. Die Trennung der zwei 'Bediirfnisarten”
"Mingelzustinde" wund ‘'vergegenstindlichte Bediirfnisse"” wird in
Abschnitt 8.3.2. kritisijert.

8.3.1. Die Gerichtetheit und Gegenstidndlichkeit des
Kontrollstrebens

Zunichst nocheinmal eine Verdeutlichung des von Leontjew gemein-
ten, wenn er von "gegenstindlichen" Bediirfnissen spricht. Man
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wiirde Leontjew miBverstehen, wenn man unterstt , es ginge im
"gegenstandgerichteten" Bediirfnis lediglich darum, einen bestimm-
ten Gegenstand zu erlangen, ihn in die Verfiigung des Bediirfenden
zu bringen. Leontjew will sich durch die Betonung des "Gegen-
standes" vor allem absetzen gegen solche Auffassungen von Bediirf-
nissen, wie sie z. B. in hombostatischen Modellen enthalten sind,
nach denen sich z. B. ein Aggressionsbediirfnis iiber die Zeit
hinweg aufstaut, um dann irgendein relativ beliebiges Ventil zu
suchen. Ein solches Bediirfnis wire nicht gegenstdndlich. Leontjew
kommt es darauf an, da8 Bediirfnisse sich auf die auBerhalb des
Handelnden liegende objektive Realitdt richten und demgemiB auch
in der Auseinandersetzung mit dieser Realitit entwickelt werden.

Das Kontrollstreben richtet sich darauf, die zukiinftige objektive
Kontrolle zu erhalten und zu erhéhen (zur Erlangung von Kontroll-
kompetenz weiter unten). Der Handelnde will daher erreichen, daB
der vor ihm liegende Teil eines Handlungsraumes ihm gute Kontrolle
ermdglicht. Dies kann geschehen durch (1) das Erreichen von
bestimmten Zielkonsequenzen in einem Handlungsbereich (den ef-
fizient-divergenten Konsequenzen), (2) durch das Erreichen von
Zielkonsequenzen, vom denen aus neue Handlungsbereiche (oder
Teile von Handlungsbereichen) erreichbar sind, die besser kontrol-
lierbar sind oder (3) durch die Schaffung neuer oder der Veridnde-
rung bestehender Handlungsbereiche, um ihre Regulierbarkeit zu

erhdhen.

Nun sind aber Konsequenzen (im Sinne unserer Konzeption) selbst
keine "Gegenstinde" im Sinne von Materieteilen. Sie sind vielmehr
dadurch definiert, welche Handlungen mit ihnen zur Verfiigung
stehen, d. h. welche weiteren Konsequenzen mit diesen Handlungen
erreicht werden konnen. Die "Gegenstinde" sind dagegen die ma-
teriellen Grundlagen des Handelns, sie werden im Handeln bendtigt
und im Handeln verindert. Ist z. B. die Erlangung oder Verinde-
rung eines Gegenstandes bzw. die Verinderung der Verhiltnisse
von Gegenstiinden zueinander eine Zielkonsequenz, dann dadurch,
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daf diese Erlang .g oder Veridnderung bestimmte neue Handlungen
erst ermoglicht, d. h. Handlungen, die ohne die Verfiigbarkeit von
entsprechenden materiellen Grundlagen nicht ausfiihrbar wiren.

Die Gerichtetheit des Kontrollstrebens ist damit priziser faBbar als
bei Leontjew die Gerichtetheit der "gegenstindlichen Bediirfnisse".
Zwar werden immer bestimmte Zielkonsequenzen (und damit auch
ihre materiellen Grundlagen) in Handlungsbereichen angestrebt,
dartiber hinaus ist im Kontrollstreben theoretisch erfaBt, welche
Zielkonsequenzen - und damit auch materiellen Grundlagen des
Handelns - die geeignetsten sind. Der eigentliche Inhalt des Kon-
trollstrebens ist jedoch letztlich nicht die Erreichung bestimmter
Zielkonsequenzen und eine damit erreichte Befriedigung des Kon-
trollstrebens, sondern die mit dem Erreichen bestimmter Zielkonse-
quenzen gegebenen Verhiltnisse des dann zuginglichen Teils eines
Handlungsbereiches; womit das Kontrolistreben keinesfalls "befrie-
digt" ist, sondern die Erreichung weiterer solcher Zielkonsequenzen
verlangt.

Die Kontrollkompetenz ist kein "Gegenstand" auBerhalb des Sub-
jekts, sie hdngt von der Realitdtsnihe der inneren Reprisentation
des Handelnden ab, ist also gewissermaBen ein Zustand innerhalb
des Handelnden. Wir meinen dennoch, da8 die Annahme des Stre-
bens nach Kontrollkompetenz als Teil des Kontrollstrebens der mit
der Betonung der "Gegestindlichkeit" von Bediirfnissen verfolgten
Intention von Leontjew entspricht:

Die Kontrollkompetenz ist kein von der objektiven Realitit losgels-
ster Zustand innerhalb des Handelnden. Denn die Kontrollkompetenz
bezieht sich immer auf konkrete Handlungsbereiche mit bestimmten
materiellen Grundlagen und nur fiir solche Handlungsbereiche ist
eine Kontrollkompetenz definiert. Fiir unterschiedliche Handlungsbe-
reiche hat ein Handelnder unterschiedliche Kontrollkompetenzen, es
gibt daher keine Kontrollkompetenz an sich. Selbst wenn man eine
globale Kontrollkompetenz fiir einen Handelnden iiber die durch-
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schnittliche Kontrollkompetenz in allen iiberhaupt glichen Hand-
lungsbereichen definieren wiirde, wire eine solche Definition ge-
koppelt an die Beachtung der objektiven Struktur der Handlungs-
bereiche: In dem MaBe, wie sich diese Handlungsbereiche dndern,
wiirde sich auch die globale Kontrollkompetenz dndern.

Auch das Streben nach Kontrollkompetenz ist daher letztlich "ge-~
genstindlich" in dem Sinne, daB es auf die objektiven Strukturen
und die materiellen Grundlagen von Handlungsbereichen bezogen
ist.

8.3.2. Zum Verhiltnis von physiologischen und nicht-
physiologischen Bediirfnissen in der Konzeption
Leontjews

Zundchst zum Verhiltnis von "Mangelzustand” und dem von Leontjew
erstgenannten Bediirfnis mals Voraussetzung der Titigkeit". In dem
Begriff "Mangelzustand" ist bereits enthalten, daB dieser Zustand
einer ist, der veridndert werden soll, eben um den Mangel aufzu-
heben. Die Empfindung eines inneren physiologischen Mangels ist
fiir sich sinnlos (da dieser fiir sich nichts zur Lebenserhaltung des
Organismus beitrdgt), wenn mit dieser Empfindung nicht gleichzeitig
ein Bestreben einhergeht, dem Mangel abzuhelfen. Insofern ist die
Empfindung eines Mangelzustandes sinnvollerweise gleichzusetzen mit
dem Vorliegen eines Bediirfnisses, was Leontjew ja auch tut. Physio-
logen wird hauptsiichlich interessieren, von welchen inneren physio-
logischen Bedingungen das Auftreten von Bediirfnissen dieser Art
abhingt, psychologisch ist jedoch vor allem interessant, auf welche
Art das Bediirfnis befriedigt wird, d. h. konkreter - wie Leontjew
sagt - welches der Gegenstand ist, auf den sich das Bediirfnis
richtet. Da erst dieses (zweite) vgegenstindliche" Bediirfnis von
psychologischem Interesse ist, verliuft die psychologisch interessie-
rende "Entwicklung der Bediirfnisse als Entwicklung ihres gegen-
stindlichen Inhalts" (Leontjew 1977 a, S. 26). Und Leontjew fihrt
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fort: "Ubrigens klirt allein dieser Umstand das Auftreten neuer
Bediirfnisse beim Menschen, darunter auch solcher, die bei Tieren
nicht vorhanden, nicht mit den biologischen Bediirfnissen des

Organismus verbunden und in diesem Sinne 'autonom' sind".

An dem letzten Punkt konnen wir Leontjew nicht folgen. Aus der
Feststellung, daB Bediirfnisse gegenstindlich sind - also die Be-
diirfnisbefriedigung gegenstindlich verlduft - 148t sich zwar fol-
gern, daB8 eine Entwicklung der Bediirfnisse einer Entwicklung der
Gegenstinde der Bediirfnisse entspricht, aus der Entwicklung der
Gegenstinde also die Entwicklung der Bediirfnisse gewissermaBen
abzulesen ist; wie kommt es aber zur Entwicklung der Bediirfnis-
gegenstinde? Sie entwickeln sich ja nicht von selbst, sondern
werden von Menschen in der gesellschaftlichen Arbeit und durch die
historische Kumulation geselischaftlicher Art;éit entwickelt. Was ist
jedoch der Motor dieser Entwicklung der Bediirfnisse? In der Ar-
gumentation Leontjews verbleibt nur der Riickgriff auf die "Man-
gelzustinde”, also das erstere Bediirfnis, das erst auf einen Ge-
genstand treffen mu8. Nun ist dieser Gegenstand ja nicht beliebig,
er muB in irgendeiner Weise dem "Mangelzustand" entsprechen. Wie
kommt es dann zu Bediirfnisgegenstinden, die keinem Mangelzustand
entsprechen, die also "nicht mit den biologischen Bediirfnissen des
Organismus verbunden" sind? Oder: Nach welchem Gesichtspunkt ist
jener Gegenstand nicht aber ein anderer Gegenstand der Gegen-
stand eines Bediirfnisses? Es wird doch nicht jeder beliebige Gegen-
stand zu einem Bediirfnisgegenstand. Leontjews Argumentation hat
hier eine Liicke. Eine dhnliche Kritik findet man auch bei Holzkamp-
Osterkamp (1976, S. 135 ff.).

Wir halten unsere Annahme des Kontrollstrebens fiir eine Mdglich-
keit, solche Schwierigkeiten zu vermeiden: Einerseits werden mit
dieser Annahme theoretische Kriterien der Zielbildung angegeben,
andererseits steht die Befriedigung physiologischer Bediirfnisse mit

dem Kontrollstreben in Zusammenhang.
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8.4. Zum Bediirfniskonzept von Holzkamp-Osterkamp

Holzkamp-Osterkamp (1975 und 1976) entwickelt ihre Konzeption der
"Bediirfnisse des gesellschaftlichen Menschen" ausgehend von Un-
tersuchungen der Naturgeschichte. Zunichst sind es "Zustandswerte
elementarer organismischer Gleichgewichtsprozesse", vor deren
Hintergrund Wertungsprozesse in Bezug auf Umgebungsinformationen
stattfinden und Handungsbereitschaften entstehen. Die hier wirk-
samen Bediirfnisse entsprechen also den von uns als "physiologi-
sche" bezeichneten Bediirfnissen. Mit hoherer "Modifikabilitdt" des
individuellen Verhaltens - gegeniiber der "Festgelegtheit" angebo-
rener Verhaltensweisen - wird es notwendig, dadurch entstandende
Selektionsnachteile durch die Ausbildung von "Lernfihigkeit" zu
kompensieren, womit auch "Neugier- und Explorationsverhalten”
erforderlich wird (zur Kritik an der von Holzkamp-Osterkamp dar-
gestellten "Dialektik des Verhiltnisses von Festgelegtheit und Modi-
fikabilitiit” vgl. Gottschalch 1979). Das hierbei zugrundeliegende
Bediirfnis wird als "Bedarf nach Umweltkontrolle" (Holzkamp-Oster-
kamp 1975, S. 179 f) bezeichnet. Mit der Entwicklung empirischer
Sozialstrukturen muB sich der "Bedarf nach Umweltkontrolle" auch
auf die Erkundung iiber Umgangsweisen mit Artgenossen richten.
Der "Bedarf nach Umweltkontrolle" beinhaltet dann auch einen
nBedarf nach sozialem Kontakt" (ebenda, S. 221).

Damit wird fiir entsprechend hoch entwickelte Tiere, die in sozialen
Verbinden leben, iiber die physiologischen Bediirfnisse hinausge-
hend also ein "Bedarf nach Umweltkontrolle" angenommen, der
sowohl fiir Neugier- und Explorationsverhalten wie auch fir die
soziale Kontaktaufnahme wirksam ist. Hiermit ist die héchste Stufe
der tierischen Bediirfnisentwicklung erreicht.

Die "menschliche Form" der Existenz ist gegeniiber der tierischen
dadurch gekennzeichnet, vdaB die Menschen ihre individuellen
Bedarfszustinde im Normalfall nur dadurch befriedigen konnen, da8
sie an den AKktivititen der Gesellungseinheit zur vorsorgenden,
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gemeinschaftlich Lebenssicherung und auf diesem Wege an den
dabei geschaffenen Moglichkeiten zur Bedarfsbefriedigung teilhaben"
(Holzkamp-Osterkamp 1976, S. 18). Daher muB der Mensch "seiner
Natur nach auch die Bereitschaft, d. h. das in emotionalen Wer-
tungen gegriindete Bediirfnis zur Vergesellschaftung (als Moment
seiner Befihigung) haben, was zwingend eine phylogenetische Be-
diirfnisgrundlage nicht nur fiir Aktivititen zur Reduzierung indivi-
dueller Mangel- und Spannungszustinde, sondern auch fiir seine
produktiven Beitrige zur gesellschaftlichen Lebenssicherung vor-
aussetzt" (ebenda, S. 19). Fiir den Menschen werden daher zwei
Bediirfnissysteme angenommen. Das eine umfaBt "sinnlich-vitale
Bediirfnisse", worunter sowohl "organische Bediirfnisse" - die mit
Gewebedefiziten und Mangelerscheinungen erstehen - wie auch
"sexuelle Bediirfnisse" zu verstehen sind. Dieses Bediirfnissystem
betrifft also die von uns als "physiologische ﬁediirfnisse" bezeich-
neten Bediirfnisse. Das andere Bediirfnissystem umfaBt "produktive
Bediirfnisse". "Die 'produktiven' Bediirfnisse sind auf den Erwerb
der Kontrolle iiber die relevanten Lebensbedingungen gerichtet und
umfassen alle Tendenzen zur Ausdehnung bestehender Umweltbezie-
hungen, somit also auch der sozialen Beziehungen und zwar in
ihrem Doppelaspekt: Als Teil der zur erkennenden Umwelt, aber
auch als iiber die Kooperationsbeziehung erméglichte Erweiterung
der Basis dieser Umweltbegegnung und Erhohung der damit ver-
bundenen Erlebnisfdhigkeit" (ebenda, S. 23).

Die zwei von Holzkamp-Osterkamp (1976, S. 22) hervorgehobenen
allgemeinen Aspekte der "produktiven Bediirfnisse" sind der Bedarf
nach "Teilhabe an der gesellschaftlichen Realititskontrolle durch
bewuBte Verinderung der Natur zur vorsorgenden Absicherung des
Lebens der Gesellungseinheit" und "Integration in den kooperativen
Zusammenhang arbeitsteiliger gesellschaftlicher Beziehungen, tber
die die gesellschaftliche Realititskontrolle allein mdglich ist".

Dies scheint unserer Annahme des Kontrollstrebens dhnlich zu sein.
Denn das Streben nach Erhaltung und ErhShung der Kontrolle und
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Kontrollkompetenz ist dadurch mit der kollektiven ndlungsregu-
lation verbunden, daB die individuelle Kontrolle und Kontrollkom-
petenz nur als Anteil an der kollektiven Kontrolle und Kontrollkom-

petenz zu verstehen ist.

Vorteile unserer Annahme sehen.wir darin, daB8 auch theoretische
Kriterien fiir einzelne Zielbildungen angebbar sind, die mit Ebenen
der Handlungsregulation in Beziehung stehen, d. h. es werden
auch unterschiedliche Stufen der Konkretion von Zielbildungen
angegeben. Weiterhin bendtigen wir auch nicht zwei grundsitzlich
unterschiedene Bediifnissysteme, vielmehr kénnten physiologische
Bediirfnisse als Vorformen des Kontrollstrebens aufgefaBt werden.

Der Nachteil unserer annahme ist jedoch zweifellos, daB die An-
nahme des Kontrollstrebens nicht im Verlauf einer breiten Unter-
suchung der Naturgeschichte entwickelt wurde und daB wir auch
nicht beanspruchen koénnen, diese Annahme sei Ergebnis eines
nfunktional-historischen Ableitungsverfahrens" (ebenda, S. 18).

8.5. Zum "nicht-rationalen" Handeln und zu Gefiithlen im Handeln

Auch wenn akzeptiert wird, daB der in dieser Arbeit entwickelte
Ansatz durch die Einfilhrung des Begriffes "Kontrollstreben" kein
pur-normativer Ansatz ist (vgl. oben Abschnitt 8.1.1.), wird mancher
Leser unseren Ansatz immer noch als zu rationalistisch empfinden. Im
Abschnitt 8.5.1. wird argumentiert, daB es nicht darauf ankomme,
rationales Verhalten aus nicht-rationalen Verhaltensgesetzen zu
erkliren, sondern vielmehr darauf, auch hinter nicht- oder irra-
tionalem Verhalten nach rational begriindbaren Prinzipien des Ver-
haltens zu suchen. In den letzten beiden Abschnitten (8.5.2. und
8.5.3.) wird demonstriert, in welcher Weise auch Gefiihle fiir die
Handlungsregulation funktional sein konnen, wie also Gefiihle nach
Prinzipien wirken, die rationalen Prinzipien der Handlungsregulation
vergleichbar sind.
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8.5.1. Zum "Rati. lismus"-Einwand gegen die Handlungs-

Psychologie

Bevor in den folgenden zwei Abschnitten Uberlegungen zur Funk-
tion von Emotionen im Handeln dargestellt werden, soll hier auf
einen Einwand eingegangen werden, der sich nicht nur gegen die
Theorie der Handlungsregulation, sondern gegen den gesamten
Ansatz von Handlungspsychologie richtet, weil dieser mit seiner
Auffassung vom rational handelnden Menschen nur einen Teil des
menschlichen Verhaltens betreffen konne, da der Mensch iiber-
wiegend nicht-rational handele. A

Sicherlich ist fiir die Sozialwissenschaften der Erkenntnisstand der
Naturwissenschaft Physik oder die Chemie ein Vorbild. Physikalische
Gesetze - deren Giiltigkeit letztlich auch im Réhmen der chemischen
Gesetze unterstellt werden kann und auch wird - beziehen sich auf
die unbelebte Natur. Sie wirken nicht im Sinne von Zielgerichtetheit
sondern gewissermaBen blindwiitig; wenn der Entwicklung der
unbelebten Natur irgendeine durch physikalische Gesetze erklirbare
Zielgerichtetheit unterstellt werden soll, so konnte dies allenfalls
das Ziel auf VergroSerung der Entropie sein (d. h. auf eine Gleich-
verteilung der Materieteile iiber den gesamten Kosmos, zu dem
Begriff Entropie vergleiche z. B. Stachowiak 1969, S. 190 ff).

Die Erkenntnis, daB phsikalische Gesetze blind wirken - also ohne
erkennbaren Zweck wirken - war der Menschheit erst nach jahr-
tausende langer Entwicklungszeit moglich. Vor dem Heranreifen
dieser Erkenntnis waren Naturvorstellungen mit dem zielgerichteten
wirken irgendwelcher Michte verbunden. Warum ist denn der
Menschheit diese Erkenntnis so schwer gefallen? Bietet sich hier
nicht die Vermutung an, da8 dies so schwer war, weil fiir die
menschliche Entwicklung Gesetze anderer Art - d. h. Gesetze, die
eine Zielgerichtetheit implizieren - Giiltigkeit haben, als in der
unbelebten Natur?
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Im Unterschied zur Physik hat es die Psychologie belebter Natur
zu tun, und die Humanpsychologie als zentraler und wesentlicher
Teil der Psychologie mit einem speziellen Teil der belebten Natur,
nimlich dem Menschen. Dieser ist von den anderen Teilen der
belebten Natur durch eine gewaltig iiberlegene Entwicklung, die
ohne biologische Entwicklung erreicht wurde, ausgezeichnet (vgl.
Abschnitt 7.1.6.).

Bringt schon die nicht-menschliche Natur Wirkungen hervor, die in
lokal begrenzten Bereichen offensichtlich einer VergréBerung der
Entropie entgegenwirken, (vgl. Schurig 1975a, S. 72 f und 1975 b,
S. 162) so gilt dies in noch hoherem MaBe fiir die Menschheit, die
bereits fast den gesamten natiirlichen Lebensraum der belebten
Natur auf unserem Planeten veridndert hat.

So sehr man auch einem Technologie-Pessimismus huldigen mag und
wie berechtigt auch die Befiirchtung sein mag, der Mensch kénne im
Zuge der weiteren Entwicklung auch sich selbst zerstéren, mu8 man
dennoch zugestehen, daB der hohe Entwicklungsstand der Mensch-
heit nicht durch der Rationalitit entgegenstehende Verhaltensweisen
hervorgebracht wurde, sondern im Gegenteil durch das Miteinander
rationaler Verhaltensweisen - auch wenn diese Rationalitit immer
wieder bei einzelnen Menschen und auch ganzen Gesellschaften
unvollkommen ist. Ebenso muB wohl auch zugestanden werden, dag
die allermeisten menschlichen Individuen, trotz immer wieder be-
obachtbarer unvollkommener Rationalitit vieler Verhaltensweisen, ihr
Leben dennoch so weiterfithren konnen, daB sie bestimmte Ziele
erreichen - wenn dies auch bei weitem nicht fiir alle angestrebten

Ziele gelten mag.

Vor dem Hintergrund dieser Betrachtungen stellt sich die Frage, ob
die Physik als ein Gesetzeskatalog von in der unbelebten Natur
blind wirkenden Gesetzen ein Vorbild fur die Psychologie sein kann.
(Die Hohe des Erkenntnisstandes der Physik ist natiirlich nach wie
vor ein Vorbild; andererseits wollen wir hier auch nicht behaupten,
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daB sich niemal renerelle Arten von Gesetzen werden finden las-
sen, die im Sinne einer Einheitswissenschaft in der Physik wie auch
in der Psychologie Giiltigkeit haben.) Wir meinen damit, daB es als
"Metapsychologie” (in Analogie zum Begriff' "Metaphysik") zu be-
zeichnen wire, wenn man versuchen wollte, in der Psychologie
menschliches Verhalten aus der Wirksamkeit des Aufeinandertreffens
blind wirkender GesetzmiBigkeiten zu erkliren - was wir z. B. bei
einigen lerntheoretischen Ansitzen aus der mathematischen Psycho-
logie, aber auch im behavioristischen Menschenbild fiir zutreffend
halten. Dies wire ebenso als "Metapsychologie" zu bezeichnen, wie
es in der Physik "Metaphysik" war und wire, hinter den physi-
kalischen Prozessen der unbelebten Natur nach zielgerichtet wir-
kenden hoheren Michten zu suchen.

Es soll hier keinesfalls bestritten werden, daB es auch nicht-ra-
tionales oder irrationales menschliches Verhalten gibt. Aber es sollte
nicht versucht werden, das Zustandekommen des rationalen Ver-
haltens aus dem Aufeinandertreffen nicht-rational begriindbarer
Prinzipien zu erkliren; sondern es sollte umgekehrt gefragt wer-
den, ob nicht-rationales Verhalten aus dem Aufeinandertreffen
rational begriindbarer Prinzipien erkldrbar ist.

Wenn z. B. festgestellt wird, daB sich Menschen in bestimmten Ex-
perimenten nicht nach dem Prinzip der Maximierung des "erwarteten
Nutzens" verhalten, wire es als Metapsychologie zu bezeichnen, dies
durch eine nicht-rational begriindbare "Nutzenfunktion” - die inner-
halb eines Menschen aus nicht hinterfragbaren Griinden wirkt - zu
erkliren. Wenn z. B. festgestellt wird, daB subjektiv geschitzte
Wahrscheinlichkeiten von - auf Grundlage bestimmter wahrscheinlich-
keitstheoretischer Modelle errechneten - objektiven Wahrscheinlich-
keiten abweichen, so geniigt es nicht, dies als Beleg dafiir zu be-
trachten, daB Menschen zu rationalem Handeln nur sehr schwer in der
Lage sind. Vielmehr wire zu untersuchen, ob nicht bestimmte Uber-
oder Unterschitzungen - gegeniiber dem verwendeten "objektiven"
Wahrscheinlichkeitsmodell - durch Prinzipien zustande kommen, die im
realen Handeln des Menschen durchaus niitzlich sein konnen (solche
"Fehleinschitzungen" erfolgen ja auch nicht chaotisch, vielmehr ist
experimentell festgestellt worden, daB Abweichungen der '"subjek-
tiven" von der "objektiven" Wahrscheinlichkeit gewisse Systematiken
aufweisen. Vgl. dazu z. B. die Ubersicht bei Lee 1977. Ein Schritt
in diese Richtung ist es, nach wahrscheinlichkeitstheoretisch be-
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griindbaren Modellen zu suchen, die den subjektiven adtzungen ndher
kommen, als andere Modell (vgl. z. B. Jungermann 1976).

Wir verzichten hier darauf, den Begriff "Rationalitit" eingehender
zu diskutieren - man findet eine sehr ausfiihrliche Darstellung bei
Jungermann (1976, Kapitel 2) - es soll jedoch auf das Konzept der
"beschrinkten Rationalitdt" (vgl. ebenda, S. 36 ff) von Simon
(1947, 1957) bezug genommen werden. Denn dieses Konzept erlaubt
es, in einigen Fillen scheinbar nicht-rationales Verhalten als den-
noch rational zu beschreiben.

Die "vollkommene Rationalitéit" besteht grob gesagt darin, alle
iiberhaupt moglichen Handlungseinheiten und alle iiberhaupt mog-
lichen Handlungsfolgen zu kalkulieren und dann die Handlungsein-
heit auszuwihlen, die den gewiinschten Erfolg am wahrscheinlichsten
macht bzw. den groBtmdglichen Erfolg erzielt (dies entspricht in
unserer Konzeption in etwa der Suche nach dem maximalen Hand-
lungsweg zu einer Zielkonsequenz). Nach dem Konzept der "be-
schrinkten Rationalitdt” wird nicht unbedingt der gro8tmdgliche
Erfolg zu erreichen versucht bzw. die Handlungseinheit gesucht,
die den Erfolg am wahrscheinlichsten macht; sondern es wird ein
"Befriedigungs-Prinzip" ("satisficing principle") angewendet. Nach
diesem Prinzip wird die Suche nach der bestmoglichen Handlungs-
einheit abgebrochen, wenn eine Handlungseinheit gefunden wurde,
die "befriedigend" ist, die also den Erfolg mit als ausreichend
angesehener Sicherheit realisiert bzw. einen ausreichend hohen
Erfolg moglich macht. Das Konzept der "beschrinkten Rationalitidt"
ist deswegen als nrational” zu bezeichnen, weil dadurch die mit
Aufwand verbundene Suche nach einer besseren Alternative erspart
wird (in unserer Konzeption entspricht dies in etwa der Suche nach
der nichsten hoch effizient-divergenten Konsequenz, um einen
optimalen Handlungsweg zu realisieren, denn dadurch soll die Kal-
kulation des Handlungsbereiches, der zeitlich hinter dieser Kon-

sequenz liegt, erspart werden).
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Damit wird grur. dtzlich deutlich, mit Hilfe welcher Art von Uber-
legungen man hinter scheinbar nicht-rationalen Verhaltensweisen
nach dennoch wirksamen rationalen Prinzipien suchen kann: Ein
Beobachter, der die gesamte Situation kenﬁt, in der sich ein von
ihm beobachteter Handelnder befindet, kann u. U. eine Handlungs-
einheit des Beobachteten als nicht-rational einschidtzen, weil er
selbst eine sehr viel bessere Handlungsmoglichkeit kennt. Der
Beobachtete hat jedoch durchaus rational kalkuliert, aber seine
Kalkulation nicht so weit fortgefiihrt, bis er auf diese sehr viel
bessere Moglichkeit gestoSen ist: Er hatte die Kalkulation abge-
brochen, als er eine fiir ihn zu befriedigenden Ergebnissen fiih-
rende Handlungseinheit fand.

Das eben beschriebene Konzept der "beschrinkten Rationalitit"
setzt voraus, daB die innere Reprﬁsentaiion eines Handelnden
perfekt ist bzw. er in der Lage sei, diese zur Perfektion zu ver-
vollstindigen. Die "Beschrinkung" bezieht sich dabei lediglich auf
eine Beschrinkung der Suchzeit bzw. der Zeit, die benédtigt wird,
um die innere Reprisentation zu perfektionieren.

Im folgenden wird demonstriert, wie sich der Grundgedanke der
"beschrinkten Rationalitit" auch auf ein Handeln anwenden li8t,
dessen Kalkulation auf der Grundlage einer unvollkommenen inneren
Reprisentation erfolgte.

Wir stellen uns also die Frage: Wie kann ein Handelnder Entwiirfe
fiir sein Handeln erstellen, wenn die innere Reprisentation nicht
ausreichend realitdtsnah ist?

Eine Moglichkeit ist es, andere Handelnde zu befragen. Dies ist
jedoch nicht immer mdglich und auch nicht immer sinnvoll, weil die
entsprechenden inneren Reprisentationen anderer Handelnder ja

auch realititsfern sein konnten.

Eine zweite Moglichkeit ist es, die innere Reprisentation durch
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erprobendes Handeln zu verbessern. Wie werden aber Iche erpro-
benden Handlungen aussehen? Wenig sinnvoll wire es doch, sich
vollkommen beliebig zu verhalten, d. h. beliebige Handlungen 2zu
erproben. Ein rationaleres Prinzip wire es, solche Handlungen 2zu
erproben, die durch die bereits bestehende - aber unvollkommene -
innere Reprisentation nahe gelegt sind; oder Handlungen zu er-
proben, die in - fiir den Handelnden - vergleichbaren Situationen
bzw. Handlungsbereichen gut brauchbar waren. Fiir einen Beobach-
ter scheint’ ein solches erprobendes Handeln jedoch wenig rational
bzw. sogar irrational, wenn er nicht beachtet, daB diese Handeln
"erprobendes Handeln" ist. Dies kann auch in wissenschafltichen
Untersuchungen durchaus der Fall sein. Wir vermuten z. B., daB
in den Untersuchungen von V. Cranach u. Kalbermatten (1981)
vorwiegend erprobendes Handeln beobachtet wurde; dies wurde
jedoch nicht beachtet und daher aus der Beobachtung dieser Hand-
lungsweisen der SchluB abgeleitet, da8 in sozialen Interaktionen nur

wenig von kognitiver Handlungsplanung gesprochen werden konne.

Eine dritte Moglichkeit ist vor allem in betracht zu ziehen, wenn
Erkundungen im Handlungsbereich nicht méglich sind und sie wird
auch dann zu beobachten sein, wenn der Handelnde nicht weiB, daf
seine inenere Reprisentation nur wenig realititsnah ist. Dann wird
es - gegeniiber der Ausfiihrung beliebiger Handlungen - doch das
rationalste sein, die innere Reprisentation trotz ihrer Realitatsferne
anzuwenden. Die dann ausgefiihrten Handlungen Kkénnen in bezug
auf das Erreichen der angestrebten Zielkonsequenz unangemessen
sein, dariiberhinaus kann die Zielkonsequenz unerreichbar oder als
Zielkonsequenz ungeeignet sein. Wenn ein externer Beobachter die
innere Repriisentation des Handelnden nicht kennt, erscheint ihm
das beobachtete Handeln als nicht-rational und es ist ja auch der
angestrebten Zielerreichung nicht dienlich. Dennoch ist es auf
Grundlage eines vertretbaren rationalen Prinzips entworfen worden:
Mangels besserer Moglichkeiten wurde die innere Reprisentation

trotz ihrer Unvollkommenheit eingesetzt.
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Nun mag zu dieser ritten Moglichkeit noch eingewendet werden,
daB die Realititsferne innerer Reprisentationen leicht korrigierbar
sein miiBte - einerseits durch die eigenen Erfahrungen des Han-
delnden, andererseits durch die Argumentation'anderer Handelnder
-, daB sich aber Handlungsweisen beobachten lassen, die durchaus
unkorrigierbar erscheinen. Aber selbst dies lieBe sich aus der
Wirksamkeit rationaler Prinzipien erkliren, wenn sich in entspre-
chenden Fillen zeigen liBt, daB eigentlich notwendige Anderungen
der inneren Reprisentation die bisher bestehende Struktur der
inneren Reprisentation in einem so groBen AusmalB tangieren wiir-
den, daB die ansonsten - d. h. fiir andere Handlungsentwiirfe -
durchaus als brauchbar erfahrene innere Reprisentation derartig
umstrukturiert werden mii8te, daB sie fiir den Entwurf anderer
Handlungsentwiirfe unbrauchbar wird. Sie miiBte dann faBt véllig
neu aufgebaut werden und wire wihrend der Zeit dieses Aufbaus
nicht mit dem gleichen Erfolg fiir den Entwurf anderer Handlungs-
wege brauchbar wie die alte, unkorrigierte innere Reprisentation.
Das der Unkorrigierbarkeit oder wenigstens der erschwerten Korri-
gierbarkeit zugrunde liegende rationale Prinzip bestiinde dann
darin, bisher bewidhrt erscheinende innere Reprisentationen nicht
vorschnell so weit umzustrukturieren, daB diese innere Représen-

tationen fiir lingere Zeit unbrauchbar werden.

Wir sind damit am Ende der Erlduterung der Argumentation fiir eine
nrationalistische” Auffassung vom Menschen. Zusammenfassend wire
diese Argumentation wie folgt zu formulieren: Es sollte nicht ver-
sucht werden, menschliches Verhalten - wie in der Physik der
unbelebten Natur - durch blind wirkende Gesetzeszusammenhénge zu
beschreiben, aus denen sich dann erst die Zielgerichtetheit und
Rationalitit menschlichen Verhaltens begriinden soll. Umgekehrt
sollte versucht werden, nicht-rationales menschliches Verhalten mit

Hilfe der Wirksamkeit rationaler Prinzipien zu beschreiben.

In den folgenden beiden Abschnitten wird nun versucht, theoreti-
sche Begriindungen zu geben, nach denen rationale Prizipien auch
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den von Gefiihlen geleiteten Handlungsweisen zugrun. legen.

8.5.2. Angenehme und unangenehme Gefiihle als Resultat des Han-
delns

Wir wollen hier Keinesfalls solche Gefiihle, die z. B. als "Verach-
tung" oder "Liebe" bezeichnet werden, behandeln oder nach ver-
schiedenen Dimensionen der Emotionen fragen, wie dies 2. B.
Schlosberg (1954) oder Davitz (1969) fiir solche Bezeichnungen
getan haben. Es wird hier lediglich von angenehmen und unange-
nehmen "Emotionen" die Rede sein und wir wollen dabei den Begriff
"angenehme und unangenehme Gefiihle" verwenden, um den dafiir
zu anspruchsvollen Begriff "Emotionen” zu vermeiden.

Unsere theoretische Herangehensweise an das Phinomen "Gefiihl"
entspricht der von Leéontjew. In seinen Ausfiihrungen zu "Emotio-
nen" sind zwei Grundsiitze enthalten: Erstens sind "Emotionen” ais
Resultat von "Titigkeiten" zu untersuchen - und nicht etwa "Tatig-
keiten" als Resultat der "Emotionen". Auffassungen, die letzterem
entsprechen, Kritisiert Leontjew als "hedonistische Konzeptionen",
nach denen "jede Titigkeit des Menschen angeblich dem Prinzip der
Maximierung positiver Emotionen und der Minimierung negativer
Emotionen untergeordnet ist" (Leontjew 1977a, S. 85). Nach Leont-
jew entstehen "Emotionen" vielmehr in der "Titigkeit". Ubertragen
wir dies auf unser Konzept, so ist zu fragen, wie im menschlichen
Handeln angenehme und unangenehme Gefiihle als Folgen des Han-
delns auftreten. Dazu in diesem Abschnitt.

Der zweite Aspekt bei Leontjew betrifft die "Emotionen" als "innere
Signale", die "die Beziehungen zwischen den Motiven und der

‘Moglichkeit eine’Hadéiquaten Titigkeit widerspiegeln" (ebenda, S.

86). Fiir unser Konzept wire damit 2zu fragen, inwieweit die Hand-
lungsregulation sich auch an angenehmen oder unangenehmen Ge-
fiihlen orientieren kann, inwieweit also Gefiihle eine Funktion in der
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Planung von Hand...igen haben konnen. Auf diese Frage wird im
nichsten Abschnitt eingegangen werden.

Das Kontrollstreben besteht in dem Streben nach objektiver Kon-
trolle und Kontrollkompetenz. Davon ausgehend muB angenommen
werden, daB Erlebnisse der Erlangung (bzw. ErhShung) von Kon-
trolle oder Kontrollkompetenz von angenehmen Gefiihlen und Erleb-
nisse ihres Verlustes von unangenehmen Gefiihlen begleitet sind.

Im Verlauf des Handelns variiert fortlaufend die Kontrolle in bezug
auf den - nach Erreichen einer Konsequenz vorliegenden - zeitli-
chen Abschnitt eines Handlungsbereiches, der aus den nun verfiig-
baren Handlungen und erreichbaren Konsequenzen 2zu den weiter
folgenden Zeitpunkten besteht. In den Gefiihlen kann sich diese
Variation natiirlich nur soweit niederschlagen, “wie die je;Neils ver-
dnderte Kontrolle und Kontrollkompetenz auch vom Individuum erlebt
(erkannt) wird.

Wir behaupten damit, daB im Handeln die angenehmen und unange-
nehmen Gefiihle so variieren, wie die vom Handelnden erlebte Kon-
trolle variiert. Diese kann sich z. B. erhohen durch das Erreichen
bestimmter Konsequenzen, von denen aus Zielkonsequenzen gut
erreichbar erscheinen. Auch die Erlangung von Handlungsfertigkeit
erhdht die Kontrolle (vgl. Abschnitt 3.3.1.), mii8te also ebenfalls
als angenehm erlebt werden. Das gleiche gilt fiir erfolgreiches
Verindern von Handlungsbereichen in Richtung hoherer Regulier-
barkeit.

Auch die Kontrollkompetenz variiert im Handeln fortlaufend, da ein
Handelnder fiir die jeweils dann zuginglichen Abschnitte eines
Handlungsbereiches utnerschiedliche Kontrollkompetenz besitzt bzw.
zu besitzen meint. Mit dieser Variation der Kontrollkompetenz vari-
ieren nach unserer Annahme auch die angenehmen bzw. unangeneh-
men Gefithle. Auch eine Erhéhung der Kontrollkompetenz durch
neue Erfahrungen, durch die dem Handelnden die Struktur eines
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.Handlungsbereiches besser erkennbar wird, miiBte it angenehmen
Gefiihlen einhergehen. Andererseits konnen Erfahrungen auch die
Hohe der bisherigen Kontrollkompetenz infrage stellen, wenn z. B.
der Handelnde vbllig sicher war, mit einem bestimmten Handlungs-
weg eine bestimmte Zielkonsequenz zu erreichen, diese jedoch nicht

realisiert wird.

Es lassen sich also aus dem Postulat des Kontrollstrebens Aussagen
iiber aus Handlungen resultierende Gefiihle ableiten. Eine Auflistung
der Erlebnisse, die nach dieser Argumentation von angenehmen
(oder unangenehmen) Gefiihlen begleitet werden, konnte wie folgt
aussehen (in Klammern sind jeweils die entsprechenden mit unan-
genehmen Gefiihlen begleiteten Erlebnisse und Handlungsplanungen

gekennzeichnet):

Erlebnisse der Erhaltung oder Erhdhung (Verringerung) der Kon-

trolle:

- Erreichen (Nicht-Erreichen) einer Konsequenz, die Bestandteil
eines geplanten Handlungsweges ist.

- Erreichen (Nicht-Erreichen) einer Zielkonsequenz, d. h. einer
positiv-(negativ-)kritischen Konsequenz, einer hoch (niedrig)
effizient-divergenten Konsequenz oder einer Konsequenz, die
besser (schiechter) regulierbare Teile von Handlungsbereichen
zuginglich macht.

- Verinderungen des Handlungsbereiches, dei die Kontrolle er-
héhen (verringern), dazu zihlt auch: Erwerb von Handlungs-
fertigkeit (Verlust von Handlungsfertigkeit durch Anderungen im
Handlungsraum).

- ErschlieBung neuer (Verlust alter), gut regulierbarer Hand-

lungsbereiche.

Erlebnisse der Erhaltung oder Erhdhung (Verringerung) von Kon-

trollkompetenz:
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- Erreichen eini Konsequenz, deren Handlungen und Wirkwahr-
scheinlichkeiten gut (schlecht) bekannt sind. )

- Erreichen einer Konsequenz, die gut (allein schlecht) bekannte
Teile von Handlungsbereichen zugiinglich macht.

- Bestidtigung oder Erhéhung der Kontrollkompetenz - d. h. ein
geplanter Handlungsweg war erfolgreich oder ein neu gefundener
Handlungsweg war erfolgreich (Hohe der Kontroll-Kompetenz ist
in Frage gestellt, da ein Handlungsweg mit vermuteter hoher
Wegwahrscheinlichkeit nicht erfolgreich war).

Man wird sofort bemerken, daB sich die aufgelisteten Erlebnisse
keinesfalls gegenseitig ausschlieBen, und zwar weder innerhalb der
mit als 'angenehm' bezeichneten Erlebnisse, noch daB die als 'ange-
nehm' bezeichneten alle als 'unangenehm' bezeichneten ausschlieSen:
Im Verlauf des Handelns kann unter gegebenen Umstinden durchaus
das Erreichen einer Konsequenz mit niedriger Effizienz-Divergenz
gleichzeitig besser zu regulierende Teile des Handlungsbereiches
zuginglich machen; auch konnte z. B. eine positiv-kritische Kon-
sequenz gleichzeitig eine Konsequenz mit niedriger Effizienz-Diver-
genz sein.

8.5.3. Die handlungsleitende Funktion von Gefiihlen

Nachdem zweiten Grundsatz zur Herangehensweise an die Unter-
suchung von "Emotionen" fordert Leontjew (s. o.), "Emotionen" als
"innere Signale", die das zielgerichtete Handeln leiten kénnen, zu
begreifen. Vor ‘dem Hitnergrund der Ausfiihrungen des Abschnittes
8.3.1. entspricht eine solche Herangehensweise dem Versuch, ge-
fiihlsgeleitetes Handein mit Hilfe der Wirkung rationaler Prinzipien
zu beschreiben.

Grundlage fiir die Ralititsndhe der inneren Reprisentation eines
Handelnden ist letztlich, da8 der Handelnde Wirkwahrscheinlichkei-~
ten der Handlungen anndhernd richtig einschitzen kann, erst dann
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ist er auch in der Lage, positiv-Kkritische oder e ent-divergente
Konsequenzen zu erkennen und die Regulierbarkeit von Handlungs-
bereichen anniihernd richtig zu beurteilen.

Es ist wohl unrealistisch anzunehmen, daB Wirkwahrscheinlichkeiten
im BewuBtsein des Menschen direkt in der Form von Zahlen abge-
speichert sind, die relative Hiufigkeit abbilden.

Wir halten es dagegen nicht fiir unrealistisch anzunehmen, daB die
Schiitzungen der Wirkwahrscheinlichkeiten von Handlungen zum

groBen Teil in der Form von Gefiihlen wirksam sind.

Nach dieser Annahme plant ein Handelnder bestimmte Handlungswege
nur zum Teil aufgrund der rationalen Kalkulation der Wirkung
seiner Handlungen in bezug auf das Erreichen bestimmter Zielkon-
sequenzen. Wo er dies nicht tut, sind es Gefilhle, die an die Stelle
seiner rationalen Einschitzung treten. Ein Handelnder entwirft dann
bestimmte Handlungswege nicht allein durch prizise Antizipation,
sondern "er hat das Gefiihl", bestimmte (effiziente) Handlungen
seien in einer gegebenen Situation "richtig" oder "erfolgverspre-
chend". Er strebt dann bestimmte Ziele an oder vermeidet bestimmte
Konsequenzen nicht allein, weil er einschiitzt, daB die Erreichung
bestimmter (positiv-kritischer) Konsequenzen notwendig ist, um
bestimmte weitere Ziele zu erreichen oder weil er einschitzt, daf
bestimmte (hoch effizient-divergente) Konsequenzen eine ganze
Reihe moglicher Zielkonsequenzen erreichbar machen oder weil er
einschitzt, daB ein bestimmter Handlungsbereich gut regulierbar ist
und seine Kontrollkompetenz in ihm hoch ist, sondern er empfindet
bestinmte Konsequenzen als "angenehm" oder er "fiihlt sich" in
einem bestimmten Handlungsbereich "wohl".

Eine Auflistung von angenehmen (bzw. unangenehmen) Gefiihlen
wihrend des Entwerfens des Handelns konnte wie folgt aussehen (in
Klammern die jeweils von unangenehmen Gefiihlen begleiteten Ent-
wiirfe):
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- Ein Handlu. _sweg mit einer hohen (niedrigen) Wegwahrschein-
lichkeit wird entworfen.

- Es soll in einem gut (schlecht) regulierbarem Handlungsbereich
gehandelt werden. ,

- Anndherung an eine hoch (niedrig) effizient-divergente Konse-
quenz.

- {(Annidherung an eine negativ-kritische Konsequenz).

- (Anndherung an eine positiv-kritische Konsequenz, da diese
mehrere negativ-kritische Konsequenzen impliziert - vgl. Ab-
schnitt 4.1.2. - und damit auch die Effizienz-Divergenz der vor
der positiv-kritischen Konsequenz liegenden Konsequenzen ein-
schriankt.)

- Erkundung von Handlungsriumen (Unmoglichkeit der Erkun-
dung). -

Aufgebaut werden solche Gefiihle wihrend der Handlungsregulation

durch die Erfahrungen, die der Handelnde in bestimmten Hand-

lungsbereichen macht. Diese Erfahrungen selber sind durch Gefiihle

begleitet (vgl. vorangegangenen Abschnitt) und Gefiihle (z. B.

angenehme Gefiihle in bezug auf eine bestimmte Konsequenz) werden

im Verlauf der Erfahrungen verindert.

Die Gefiihle als Resultate des Handelns erhalten also ihre Funktion
dadurch, daB die Erfahrung solcher Gefiihle fiir zukiinftiges zielge-

richtetes und durch Gefiihle geleitetes Handeln nutzbar ist.

Gefiihle werden damit nicht als etwas vbollig vom Rationalen Getrenn-
tes beschrieben. Vielmehr gibt es sowohl die rationale wie auch die
gefilhlsméBige Form des Handlungsentwurfes und man kann vermu-
ten, daB beide Formen in einem Handlungsentwurf ineinander iiber-
gehen konnen, d. h. sich erginzen aber auch widersprechen kon-
nen. Es wird damit angenommen, daB Gefiihle Formen der Einschit-
zungen von Gegebenheiten im Handlungsbereich sind. Rationale
Einschidtzungen von Gegebenheiten in Handlungsbereichen sind eine
andere Form solcher Einschitzungen, beide Formen haben jedoch die
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gleiche Funktion.

Wenn auch diese Ausfitlhrungen nur vorldufigen Charakter haben
kénnen und mit ihnen Keinesfalls beansprucht wird, da8 eine neue
Theorie der Emotionen entwickelt wurde, meinen wir dennoch, die
Richtung aufgezeigt zu haben, in die eine den Grundgedanken der
Theorie der Handlungsregulation entsprechende Untersuchung auch
des emotionalen Handelns gehen konnte.
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9. KONTROLL- . 0O KOMPETENZMEINUNGEN UND DAS KONZEPT
"LOCUS OF CONTROL"

Daraus, daB8 die Auseinandersetzung mit dem Konzept "Locus of
Control"weit am Ende dieser Arbeit steht, darf nicht geschlossen
werden, daB8 sie als ein zentrales Ergebnis der hier entwickelten
Konzeption gesehen werden soll. Zu einer solchen Vermutung konnte
auch die Ausfiihrlichkeit der Darstellung und Kritik des Locus-of-
Control-Konzepts Anla8 geben.

Diese Ausfiihrlichkeit hat andere Ursachen: Als vor einigen Jahren
die ersten Vorarbeiten an der nun vorliegenden Arbeit begannen,
lautete der vorldufige Arbeitstitel: "Entwicklung und empirische
Erprobung eines objektiven Konzeptes des Locus of Control". Stand
am Anfang der theoretischen Bemiihungen noch die Kritik des
Locus-of-Control-Konzepts von Rotter im Mittelpunkt, woraus Wei-
terentwicklungen dieses Konzepts abgeleitet und Beziehungen 2zu
den theoretischen Ansitzen Hackers und Leontjews verdeutlicht
werden sollten, so trat im Verlauf der Formulierung solcher Ent-
wicklungen die Bedeutung des Locus-of-Control-Konzepts weit
zuriick und die Verhiltnisse der Beriicksichtigung dieser theoreti-
schen Ansitze wurden verindert: Zentral ist nun die Theorie der
Handlungsregulation als theortischer Ausgangspunkt, =zentral sind
auch Beziehungen 2zu Leontjew, die Auseinandersetzung mit dem
Locus-of-Control-Konzepts ist vor diesem Hintergund eher ein
Nebenaspekt. '

Vom Locus-of-Control-Konzept ging die - fir unsere Arbeit auBer-

ordentlich bedeutsame - Anregung aus, den Begriff "Kontrolle" als
“"objektive Kontrolle" zu ‘entwickeln und in die Theorie der Hand-
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lungsregulation zu integrieren. Ohne diese Anreg .g wire die
vorliegende Arbeit wohl kaum entstanden. Die Ausfiihrlichkeit der
Auseinandersetzung mit dem Locus-of-Contro-Konzept ist daher vor
allem in der Verpflichtung begriindet, die der hier entwickelte
Ansatz gegeniiber diesem Konzept hat.

"Kontroll- und Kompetenzmeinungen" wurden bereits im Kapitel 2
eingefiihrt, waren dort jedoch zunichst auf die "Kontrolle und Kon-
trollkompetenz in bezug auf ein Ziel™ bezogen. Im Abschnitt 9.1.
werden Kontroll- und Kompetenzmeinungen in bezug auf die Regulier-
barkeit von Handlungsbereichen dargestellt und zur Bedeutung und
Herausbildung solcher Meinungen {iberlegungen angeboten. Im Abschnitt
9.2. wird das Locus-of-Control-Konzept dargestellt, kritisiert und
Vorschlige zu seiner Differenzierung gemacht, die sich aus den
Darstellungen des vorangegangenen Abschnittes ergeben.

9.1. Kontroll- und Kompetenzmeinungen in bezug auf Handlungs-
bereiche

Nach den Definitionen im Abschnitt 2.3. entspricht die Kontrolle der
Wegwahrscheinlichkeit des maximalen Handlungsweges, der Kontroll-
kompetenz entspricht das Verhidltnis der Wegwahrscheinlichkeit des
geplanten Handlungsweges (also des Handlungsprogramms) zur Wegwahr-
scheinlichkeit des maximalen Handlungsweges. Der Handelnde hat eine
Schitzung der Wegwahrscheinlichkeit seines geplanten Handlungsweges.
Seine Kontrollmeinung entspricht der HShe seiner Schitzung der
Wegwahrscheinlichkeit des - von ihm evtl. fiir ihn unbekannt gehal-
tenen - maximalen Handlungsweges. Seine Kompetenzmeinung entspricht
dem Verhitnis seiner Schitzung der Wegwahrscheinlichkeit des von ihm
geplanten Handlungsweges zur vermuteten Hohe der Wegwahrscheinlich-
keit des maximalen Handlungsweges.

Nach den Definitionen des Abschnittes 5.2. ist die Kontrolle von
der Regulierbarkeit eines Handlungsbereiches und die Kontrollkom-
petenz von der Kenntnis seiner Strukturen - d. h. nicht nur der
Wegwahrscheinlichkeiten, sondern vor allem auch von der Kenntnis
der hoch effizient-divergenten Konsequenzen - abhingig. Die Kon-
trollmeinung entspricht hier der Einschitzung des Handelnden, ob
es viele oder wenige hoch effizient-divergente Konsequenzen im
Handlungsbereich gibt, genauer: wie hoch die durchschnittliche
Effizienz-Divergenz der Konsequenzen ist. Oder weniger formal be-
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trachtet: wie gut .er Handeinde meint, Zielkonsequenzen im Hand-
lungsbereich generell realisieren zu konnen, wenn er perfekte
Kontrollkompetenz besidBe. In der Kompetenzmeinung setzt der

Handelnde seine von seiner Kenntnis des Handlungsbereiches ab-
hingigen generellen Chancen der Realisierung von Zielkonsequenzen
ins Verhiltnis zu den Chancen der Realisierung von Zielkonsequen-
zen, die er bei perfekter Kenntnis der Struturen des Handlungsbe-

reiches vermuten wiirde.

Die Kontrollmeinung betrifft also die Frage, ob der Handelnde

meint, daB ein Handlungsbereich gut oder weniger gut regulierbar
sei - und zwar unabhingig davon, ob er sich selbst in der Lage
sieht, diese Kontrolle zu realisieren, wozu er iiber perfekt Kon-

trollkompetenz verfiigen miiBte. Die Kompetenzmeinung betrifft die
Frage, ob der Handelnde meint, einen Handiimgsbereic‘h gut 2zu
kennen - wiederum unabhingig davon, ob er den Handlungsbereich
als gut regulierbar einschitzt. Damit wird z. B. fiir den Fall, daB
ein Handelnder in einem bestimmten Handlungsbereich Ziele fir
durch das eigene Handeln schlecht erreichbar ansieht, unterschie-
den, ob er dies den Gegebenheiten des Handlungsbereiches oder
seiner mangelnden Kompetenz zurechnet.

Solche Meinungen haben EinfluB auf die Bereitschaft eines Handeln-
den, Handlungsbereiche zu verindern oder neue Handlungsbereiche zu
erschlieBen, dazu im Abschnitt 9.1.1. Im Abschnitt 9.1.2. wird
gezeigt, daB die Herausbildung der Kontroll- und Kompetenzmeinung
letztlich nur auf der Basis von Vergleichen mit anderen Handelnden
moglich erscheint.

9.1.1. Die Bedeutuné der Kontroll- und Kompetenzmeinung fiir die
Koordination und die ErschlieBung von Handlungsbereichen

Die Kontroll- und Kompetenzmeinungen eines Handelnden miissen vor
allem fiir seine Bereitschaft bedeutsam sein, sich neue Handlungs-
bereiche zu erschlieBen und sich in neuen Handlungsbereichen Kom-
petenz zu verschaffen, aber auch fiir seine Bereitschaft, bevorzugt
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in bestimmten bestehenden Handlungsbereichen zu ndeln oder
diese. zu erweitern. Kontroll- und Kompetenzmeinungen stehen damit
im Zusammenhang mit der individuellen Entwicklung eines Handeln-
den.

So bietet sich z. B. die Vermutung an, dal Handlungsbereiche, fir
die die Kontrollmeinung hoch ist, bevorzugt werden; daB also ein
Handelnder z. B. eher bereit ist, sich in diesen Handlungsberei-
chen Kontrollkompetenz anzueigenen, als in Handlungsbereichen, in
denen er die Regulierbarkeit gering einschitzt. Dies resultiert aus
dem Postulat des Kontrollstrebens.

Fiir weitere Uberlegungen dieser Art sollen Kontrollmeinung und
Kompetenzmeinung als hoch-niedrig dichotomisiert betrachtet und so

jeweils miteinander kombiniert werden.

Bei hoher Kontrollmeinung und Kompetenzmeinung in einem Hand-

lungsbereich mﬁpte dieser - dem Kontrollstreben entsprechend -
bevorzugt vom Handelnden aufgesucht werden. Es ist ein Hand-
lungsbereich, von dem der Handelnde die Meunung hat, in ihm
Kontrolle besonders gut realisieren zu konnen. Man muB auch
annehmen, daB das Handeln in einem solchen Handlungsbereich als

besonders angenehm empfunden wird.

Bei hoher Kontrollmeinung und niedriger Kompetenzmeinung ist der

oben erwihnte Fall gegeben: Da der Handelnde in einem solchen
Handlungsbereich erwartet, nach dem Erwerb von Kontrollkompetenz
hohe Kontrolle zu realisieren, wird er diesen Erwerb fiir lohnend
halten. Umgangssprachlich ausgedriickt wire dies ein Bereich, der
den - Handelnden interessiert und in dem er gerne etwas lernen

wiirde.

Niederige Kontrollkompetenz und gleichzeitig hohe Kompetenzmeinung

konnte eine beonders giinstige Bedingung dafiir sein, daB ein
Handelnder Bereitschaft zeigt, den Handlungsbereich in Richtung
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auf hohere Reguli arkeit zu verdndern, denn sicherlich ist fur
solche Veriinderungen eine gute Kenntnis des bestehenden Hand-
lungsbereiches notwendig, und die Erhdhung der Regulierbarkeit
des Handlungsbereiches erscheint als die einzige Moglichkeit, noch
héhere Kontrolle zu realisieren.

Handlungsbereiche schlieBlich, fiir die sowohl die Kontrollmeinung

als auch die Kompetenzmeinung niedrig ist, mii8ten vom Handelnden

mdglichst gemieden werden, da in ihnen nur geringe Kontrolle
realisiert werden kann und daher der Erwerb von Kontrollkompetenz
nicht lohnend erscheint.

Dies sind freilich nur sehr grobe Uberlgungen, es erscheint uns
jedoch moglich, unter den Aspekten der Kontrolimeinung und Kom-
petenzmeinung fiir bestimmte Handlungsbereich-é, z. B. .spezielle
Attitiiden zu untersuchen oder die Frage, wie es zu der Ausbildung
von Interessen fiir bestimmte Wissensgebiete oder auch zu einem
Berufswunsch kommt.

Richter (1980) weist darauf hin, daB aus der Annahme des Kontroll-
strebens eine Tendenz zur Uberschitzung der eigenen Kontrolle und
Kontrollkompetenz resultieren miite. Zwar konne man nicht behaup-
ten, daB der Mensch generell nach illusiondren Meinungen zur
Kontrolle und Kontrollkompetenz strebe, denn solche illusiondren
Meinungen wiirden im konkreten Handeln fortlaufend widerlegt.
Aber die "objektive" Kontrolle und Kontrollkompetenz sei von einem
Individuum nur auf der Grundlage seiner inneren Représentation
einschitzbar und damit werde sich das Streben nach Ausweitung
der Kontrolle und Kontrollkompetenz auch in einer Uberschitzung
der Regulierbarkeit von Handlungsbereichen und auch in einer
Uberschitzung von Realititsnihe der inneren Reprisentation nieder-
schlagen. Mit dieser Annahme sei auch eine hédufig beim Menschen
beobachtbare Resistenz gegen Informationen erklirbar, die ihre
Meinung iiber die eigen Kontrolle und Kontrollkompetenz infrage
stellen konnten. Dies steht auch im Zusammenhang mit den Proble-
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men der Duldung von Machtmi8brauch, denn ein agestindnis,
durch Michtige beherrscht zu sein, miiBte in niedrigeren Kontroll-
meinungen resultieren. Dennoch seien Uberschitzungen der indivi-
duellen Kontrolle und Kontrollkompetenz niitzlich fiir die Entwick-
lung der individuellen Handlungsregulation: Durch solche Uber-
schitzungen wird ein Handelnder eher bereit sein, Handlungsbe-
reiche in Richtung auf wenig bekannte Teile des Handlungsfeldes
auszuweiten bzw. neue, unbekannte Handlungsbereiche 2u er-
schlieBen. '

9.1.2 Ausbildung der Kontrollmeinung und der Kompetenzmeinung

Die Frage, wie sich ein Handelnder Meinungen iber die Regulier-
barkeit eines Handlungsbereiches und seine Kontrollkompetenz
bilden kann, ist nicht einfach dadurch zu beantworten, daB man auf
seine vergangenen Erfahrungen verweist. Die Erfahrungen, die sich
durch Handeln in einem Handlungsbereich ergeben, sind im wesent-
lichen Erfahrungen iiber Zielerreichungen, d. h. iiber die Haufig-
keit der Zielerreichungen und der Nichterreichungen von Zielkon-
sequenzen. Betrachtet man nun einen einzelnen Handelnden und
abstrahiert von seinen sozialen Beziehungen zu anderen Handeln-
den, tritt folgendes Problem auf: Wie soll ein Handelnder die Regu-
lierbarkeit eines Handlungsbereiches beurteilen, wenn er in diesem
Handlungsbereich keine Kontrollkompetenz besitzt? Denn um die
Regulierbarkeit einschiitzen zu konnen, miiSte der Handelnde ja die
Strukturen des Handlungsbereiches kennen, das wire jedoch gleich-
bedeutend damit, daB der Handelnde iiber Kontrollkompetenz ver-
fiigt. Aber auch wenn ein Handelnder iiber hohe Kontrollkompetenz
verfiigt, miiBte er sowohl iiber das Ausma8 der Regulierbarkeit des
Handlungsbereiches wie auch iiber das AusmaB seiner Kontrollkom-
petenz immer unsicher sein, denn er kann nicht wissen, ob das
immer wieder auftrende Nichterreichen von Zielkonsequenzen seiner
mangelnden Kontrollkompetenz oder der schlechten Regulierbarkeit
des Handlungsbereiches zuzurechnen ist. (Nur bei extrem hoher
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Kontrolle und Ko ollkompetenz wird er so gut wie immer seine
Ziele erreichen.)

Man muB8 daher annehmen, daB die eigene Kontrolle und Kontroll-
kompetenz eingeschitzt wird durch den Vergleich mit anderen Han-
delnden und durch Erfahrungsaustausch mit anderen Handelnden.
Der Handelnde wird sich Meinungen iiber Kontrolle in einem Hand-
lungsbereich dadurch bilden, daB er feststellt, in welchem MaSe er
selbst und andere ihm bekannte Handelnde Ziele in einem Hand-
lungsraum erreichen kénnen. Dies nicht nur durch die Beobachtung
anderer, sondern auch durch Erfahrungsaustausch. Kénnen z. B.
die anderen dem Handelnden bekannten Handelnden in einem Hand-
lungsbereich Ziele nicht gut erreichen, kann er trotz des evtl.
Fehlens der eigenen Kontrollkompetenz schlieBen, da8 die Regu-
lierbarkeit des Handlungsbereiches gering ist. ‘Eine Meinung {iiber
die Hohe der eigenen Kontrollkompetenz kann er sich dadurch
bilden, daB er vergleicht, ob andere ihm bekannte Handelnde in
dem betreffenden Handlungsbereich besser oder schlechter als er
selbst ihre Ziele erreichen.

In solehen fiir die Entwiclung von Kontrollkompetenz und der Reali-
sierung der Kontrolle wichtigen Entscheidungen, wie fiir die An-
eigung von Kontrollkompetenz in einem Handlungsbereich, fiir die
Vermeidung von bestimmten Handlungsbereichen oder die Verinde-
rung eines Handlungsbereiches in Richtung besserer Regulierbar-
keit, ist ein Handelnder damit in hohem MaBe auf Vergleich mit dem
ihm bekannten anderen Handelnden bzw. auf die von ihnen {iiber-
mittelten Erfahrungen angewiesen.

Er wird sich hierbei besonders auf von ihm fiir bestimmte Hand-
lungsbereiche hochkompetent gehaltene andere Handelnde beziehen,
wenn es um die Einschitzung der Hohe der Regulierbarkeit eines

Handlungsbereiches geht, also um die Kontrollmeinung.

Bei der Ausbildung der Kompetenzmeinung ist dagegen zu ver-
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muten, daB er sich eher an von ihm fiir durchschn. .ch kompetent

gehaltenen Handelnden orientiert.

Geht es dagegen um die Einschétzung, ob es ihm gelungen ist,
seine Kontrollkompetenz weiter zu entwickeln, wird er sich mit
Handelnden vergleichen, die dabei sind, sich im gleichen Hand-
lungsbereich Kontrollkompetenz anzueigenen und ungefdhr die
gleiche Kontrollkomeptenz wie er selbst besitzen bzw. zu einem

bestimmten fritheren Zeitpunkt besaBen.

Auch dies konnen hier nur vorldufige Uberlegungen bleiben. Es
wire jedoch denkbar, sozialpsychologische Phinomene wie sie z. B.
in der "Theory of social comparison processes" von Festinger (1954)
behandelt werden, unter dem Aspekt der Ausbildung der Kontroll-

meinung und Kompetenzmeinung zu untersuchen.

AbschlieBend sei noch darauf hingewiesen, daB auch die Ausbildung
von Kontrollmeinungen und Kompetenzmeinungen dem Kontrolistreben
entspricht, da es fiir die generelle Erhaltung und Ausweitung der
Kontrolle und Kontrollkompetenz wesentlich ist, realistische Ent-
scheidungen fiir oder gegen Handlungsbereiche bzw. deren Verdn-

derung zu treffen.

9.2. Zum Konzept "Locus of Control" von Rotter

In der Darstellung des Konzeptes (Abschnitt 9.2.1.) wird zunachst
gezeigt, daB dieses Konzept auf den ersten Blick als empirisch
auBerordentlich fruchtbar erscheint, da viele Zusammenhinge mit
anderen psychologsichen Konstruktem - vor allem aus der Persdnlich-
keitspsychologie gefunden wurden. Dennoch ist keine systematische
Weiterentwicklung diese Konzeptes zu beobachten und es gibt erstaun-
lich wenige praktische Anwendungen der Ergebnisse der Locus-of-
Control-Forschung (Abschnitt 9.2.2.); dies wird mit der mangelnden
theoretischen Einbettung wie auch mit der mangelnden Beriicksichti-
gung der Hintergriinde von Locus-of-Control-Meinungen in Beziehung
gesetzt. Im Abschnitt 9.2.3. wird dann versucht, auf der Grundlage
des in dieser Arbeit entwickelten Konzeptes Vorschlige zu machen,
deren Beriicksichtigung der zukiinftigen Forschung zum Locus of Con-
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trol dienlich sei. .Onnte.

9.2.1. Darstellung des Konzepts "Locus of Control"

Das - -hidufig auch als "internal-external-control" bezeichnete - Kon-
zept des "Locus of Control” (im folgenden als "LC" abgekiirzt) hat
seit dem grundlegenden Artikel "Generalized expectancies for inter-
nal vs. external control of reinforcement” von Rotter (1966) in der
anglo-amerikanischen Forschung eine stiindig zunehmende Beachtung
gefunden, seit 1973 auch in der deutschsprachigen Forschung (der
erste deutschsprachige Bericht {iber eine Untersuchung zum LC-
Konzept wurde von Schneewind 1973 publiziert).

Das LC-Konzept wird von Rotter (1966, S. 1) wie folgt beschrie-
ben: "Wenn ein bekriftigendes Ereignis (reinforcement) von einer
Person wahrgenommen wird als Folge des eigenen Handelns, jedoch
nicht als vollstindig von dem eigenen Handeln abhingig, wird dies
in unserer Kultur iiblicherweise wahrgenommen als das Ergebnis von
Gliick, Zufall, Schicksal oder als unter der Kontrolle michtiger
anderer Personen stehend oder als unvorhersehbar wegen der
groBen Komplexitit der Einfliisse aus der Umgebung. Wenn das
Ergebnis von einem Individuum in dieser Weise interpretiert wird,
bezeichnen wir dies als eine externe Kontroll-Meinung (belief in

external control). Wenn die Person das Ereignis als abhingig vom

eigenen Handeln oder abhingig von personlichen, relativ iiber-
dauernden Charakteristiken wahrnimmt, bezeichnen wir dies als
interne Kontroll-Meinung (belief in internal control).

Es wird angenommen, daB diese Variable von hoher Bedeutung fiir
das Verstindnis von Lernprozessen in unterschiedlichen Lernsitua-
tionen ist - und daB es grundlegende Unterschiede zwischen Indi-
viduen gibt, die sich auf das AusmaB ihrer Bereitschaft beziehen,
Belohnungen als unter der eigenen Kontrolle stehend zu erleben,
auch wenn die Situation die gleich ist" (freie Ubersetzung).

257



Zu der Zeit, als Rotter seinen fiir das LC-Konze, . grundlegenden
Artikel verdffentlichte, wurde es noch unter den zwel Aspekten
untersucht, die durch den zweiten Absatz des Zitats charakterisiert
werden. Der erste betrifft die Auswirkungen verschiedener Lern-
situationen - die dem Lernenden unterschiedliche Kontrolle des
reinforcements gestatten - auf den Lernproze8. Im Sammelreferat
von Joe (1971), wird keine einzige dieser Untersuchungen mehr
erwihnt, auch keine neuen Untersuchungen zu diesem Aspekt. Das
gleiche gilt fiir das wiederum von Lefcourt (1972) verdffentlichte
Sammelreferat. In den beiden 1976 erschienenen Monographien zum
LC-Konzept (Lefcourt 1976 und Phares 1976) wird lediglich von
Phares das LC-Konzept noch einmal als "situation-specific expec-
tancy" in einem gesonderten Kapitel (von insgesamt 11 Kapiteln)
behandelt. Die LC-Forschung hat sich damit fast véllig auf die -
wie in der zweiten Hilfte des letzten Satzes des obigen Rotter-Zita-
tes gekennzeichnet - differenziell-psychologische Richtung konzen-

triert.

Unter anderem hat dies sicherlich seine Ursache darin, daB in dem
ebenfalls im Jahre 1966 erschienenen "Coleman-Report" (Coleman et
al. 1966) - eine von der US-Regierung beauftragte Untersuchung -
berichtet wurde, daB eine dem LC-Konzept als Personlichkeits-
variable sehr #hnliche Variabel "Gefiihl der Kontrolle iiber die
Umwelt" ("sense of control of environment") erstaunlich viel Varianz
in den Leistungen von Schiilern aufkldren konnte (ebenda, S. 320
ff.); und dies, obwohl die Inhalte der drei Items, mit denen das
"Gefiihl der Kontrolle iiber die Umwelt" operationalisiert wurde,
"keine direkte logische Beziehung zu Schulleistung oder Fihigkeit"
(worlich iibersetzt aus Coleman et al. 1966, S. 320) haben. Diese
Ergebnisse einer staatlich beauftragten GroBuntersuchung waren
bestimmt geeignet, die Finanzierung weiterer LC-Untersuchungen zu
begriinden. Ein weiterer AnstoB fiir die verstirkte Forschung auf
diesem Gebiet nach 1966 ist darin zu sehen, daB mit der Veroffent-
lichung von Rotter (1966) zum ersten Mal mit der "IE-Skala" (inter-
nal-external-Skala) - mit dieser Bezeichnung ist in der LC-Literatur
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immer die Rotte. sche Skala gemeint - ein nach Kklassischen Test-
kriterien gut durchkonstruiertes und zum Zeitpunkt der Verdffent-
lichung an iiber 2.000 Personen erprobtes, einfach anzuwendendes
MeBinstrument zur Verfiigung stand.

Im anglo-amerikanischen Sprachraum ist die Rotter-Skala (siehe
Anhang VII) als grundlegende LC-Skala bis heute unangefochten
geblieben. Trotz zahlreicher nach 1966 neu entwickelter Skalen ist
nur eine von diesen als konkurrierende anzusehen (Adult Nowicki-
Strickland IEC-Skala, Nowicki & Duke 1975). Die anderen spiter
entstandenen Skalen sind entweder speziell fiir bestimmte Popula-
tionen konstruiert worden oder fiir unterschiedliche Aspekte des
LC. Man findet in der Literatur 8 Skalen fiir Schulkinder (Gruen
1970, Stephens & Delys 1973; Nowicki & Duke 1974; Mische, Zeiss &
Zeiss 1974; Crandall, Katkovsky & Crandall 1-965; Gozali & Bialer
1968; Nowicki & Strickland 1973; Schneewind 1973), eine Skala fiir
alte Menschen (Duke, Shaheen & Nowicki 1974) und eine Skala fiir
Patienten der Psychiatrie (Levenson 1972). Zu speziellen Aspekten
findet man eine Skala fiir Leistungsmotivation in der Schule, die
gleichzeitiz zwischen Verantwortlichkeit fiir positive und negative
Konsequenzen unterscheidet (Crandall et al. 1965, deutsche Uber-
setzung von Silbereisen, Heinrich & Trosiener 1975) sowie eine
Skala, die zwischen Selbstverantwortlichkeit, Verantwortlichmachen
von anderen Personen und der Tendenz, Konsequenzen als zufillige
anzusehen, differenziert (Levenson 1972). Sieben friihere Skalen
(Battle & Rotter 1963; Miiller 1963; Cromwell et al. 1961; Bialer
1961; Dean 1961; James 1957; Phares 1955) sind eher als Vorldufer
der weiter oben aufgefithrten anzusehen. Ein projektives MeBver-
fahren veroffentlichte Dies (1968). Die Rotter-Skala wurde fiir den
deutschsprachigen Raum von Rost-Schaude, Frey und Kumpf (1974)
und von Schlippe (1974) iibersetzt und erprobt. Eine Skala zur
"internalen vs. externalen Bekriftigungsiiberzeugung" von Kindern
entwickelte Schneewind (1973).

Man erkennt bereits an der Vielzahl der entwickelten Skalen, welche
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auBerordentliche Aufmerksamkeit das LC-Konzept i ler empirisch-
psychologischen Forschung gefunden hat. So sind auch die Befunde
zum LC-Konzept sehr vielfiltig, wie die folgende Aufzihlung einiger

relevanter Untersuchungsergebnisse zeigen soll.

Im Bereich des kognitiven Verhaltens ergab sich, daB eher internal
kontrollierte Personen stdrker dazu neigen, aktiv Informationen auf-
zunehmen als external kontrollierte (Davis & Phares 1967; Lefcourt &
Wine 1969), daB Internale schwerer zu beeinflussen und zu manipu-
lieren sind (Strickland 1970; Ritchie & Phares 1969), adiquater mit
aufgeschobenen Belohnungen umgehen kénnen (Zytkoskee, Strickland &
Watson 1971), sie sind weniger dngstlich (Hountras & Scharf 1970;
Platt & Eisenman 1968) und wenn sie Angst zeigen, wirkt sie bei
Internalen eher anregend als hemmend (Watson 1967).

Im Bereich sozialen Verhaltens sind Internale eher zur Hilfe bereit
(Lerner & Reavy 1975) und versuchen in geringerem MaBe auch andere
durch Zwang zu beeinflussen, sie sind eher bereit, sich an sozialen
Aktionen zu beteiligen (Strickland 1965) und scheinen weniger Scheu
zu haben, verbal mit Sexualitit umzugehen (Lefcourt, Gronnerod &
McDonald 1971).

Sowohl in der Schule wie im Studium zeigen sich Internale als lei-
stungsfihiger (Nowicki & Roundtree 1971; Lessing 1969) und zeigen
mehr Leistungsmotivation.

Schwerer psychisch Erkrankte (sog. Psychotiker) sind externaler als
psychisch Kranke mit leichteren Stérungen (Harrow & Ferrante 1969),
external Eingestellte haben mehr Selbstmordgedanken (William &
Nickels 1969), Therapieerfolge stellen sich bei internalen Patienten
eher ein (Gillis & Jessor 1970).

Divergente Untersuchungsergebnisse liegen vor zu LC und politischen
Einstellungen (eine Diskussion der Widerspriichlichkeiten findet man
bei Fink & Hjelle 1973). Stirker sind jedoch die Hinweise, daf
Internalitit eher mit konservativen Einstellungen einhergeht (Gran-
berg & May 1972; Gurin et al. 1969), was jedoch an den Itemformu-
lierungen der Rotter'schen Skala liegen mag (Silvern 1975; Thomas
1970).

Zur Frage der Entwicklung von internalen versus externalen Uberzeu-
gungen wurde der Zusammenhang mit sozialen Bedingungen und mit
Erziehungseinstellungen der Eltern untersucht. Es zeigte sich, daB
Mittelschichtangehdrige eher internale Haltungen entwickeln als
Unterschichtangehdrige (Jessor et al. 1968; Gruen & Ottinger 1969),
auch bei hoherem Ausbildungsniveau ist die Einstellung eher inter-
nal. Angehérige ethnischer Minderheiten in den USA zeigen eher
externale Einstellungen als WeiBe. Erziehungseinstellungen, die als
eher warm und permissiv zu bezeichnen sind, scheinen die Entwicklung

260




von internalen Eiir :llungen zu fordern (Katkowsky, Crandall & Geod
1967; Davis & Phares 1969), wo hingegen feindliche Strenge und
inkonsequentes Strafverhalten externale Einstellungen bei den Kin-
dern begiinstigen.

9.2.2. Kritik des Konzepts "Locus of Control"

Eine zielgerichtete Weiterentwicklung der LC-Forschung ist so gut
wie nicht zu beobachten, wenn man nicht die Versuche einer Spezi-
fizierung des Konzepts in verschiedene Aspekte oder Dimensionen
als eine solche ansehen will. Die Spezifizierung des Konzepts in
Bereiche der Einstellungsobjekte legen vor allem die Arbeiten von
Crandall et al. (1965), Gurin et al. (1969), Coan et al. (1973) und
Collins (1974) nahe. Am intensivsten setzt sich mit diesem Problem
Walter (1975) auseinander. Insgesamt diirfte “jedoch imimer noch
gelten, was Joe bereits im Jahre 1971 feststellte (S. 634): "Wie
bereits ofter erwihnt wurde, hat die hier beschriebene Forschung
gewisse Grenzen. Die Forschungsarbeit ist wenig systematisch und
von geringer Tiefe" (freie Ubersefzung).

In der LC-Literatur besteht vollige Einigkeit dariiber, daB LC ein
Bestandteil der "Social Learning Theory" von Rotter (1954; Rotter,
Chance & Phares 1972) - abgekiirzt SLT - ist (alle folgenden Zitate
sind frei iibersetzt). So sagt z. B. Lefcourt in seinem LC-Sammel-
referat (1972, S. 2): "Das LC-Konstrukt ist ein integraler Bestand-
teil der Social Learning Theory". Von LC als "Schliissel-Variable in
Rotters Social Learning Theory" spricht z. B. Penk (1969). Rotter
selbst formuliert etwas vorsichtiger: "Die Social Learning Theory ist
der generelle theoretische Hintergrund dieser Konzeption M
(1966, S. 2).

Unbestritten ist jedenfalls die Tatsache, da8 die LC-Forschung im
wesentlichen von Rotter initilert wurde. Zeitlich betrachtet wurde
das LC-Konzept von Rotter zu der gleichen Zeit entwickelt - eher
eigentlich entdeckt -, als er an der SLT arbeitete.

261



‘Die SLT von Rotter (vgl. zum folgenden die Darst. .ung in Rotter
1972, S. 1 - 44) versucht eine Verbindung zwischen den Kkiassi-
schen Stimulus-Response-Theorien und den Kkognitiven Ansitzen
herzustellen. Rotter wendet das Law of Effect von Thorndike (1911)
auf die Herausbildung von kognitiven Erwartungen an, die wiederum
auf die Bereitschaft fiir bestimmtes Verhalten wirken sollen. In der
folgenden Gleichung ist das grundsitzliche Konzept der SLT abge-
bildet (Rotter 1972, S. 14, Formel 1).

BP

=f (E R

x,sl,Ra x,Ra,sl & Va,sl)

Das "behavior potential® BP des Verhaltens x in der Situation sl
und in "Relation zur Bekriftigung a" (= Ra) wird dabei als Funk-
tion gesehen des "reinforcementvalue" RV der Bekriftigung a in der
Situation 1 sowie der Erwartung (subjektiven Wahrscheinlichkeit) E
in bezug auf ("relation to") die Bekriftigung a. Fiir die theore-
tische Verankerung des LC-Konzepts ist hier besonders die Erwar-
tung E interessant, denn dies ist nach Rotter die Verbindungsstelle
zwischen LC und SLT. Er fiihrt unter der Uberschrift "theoretical
background" (des LC-Konzepts) aus:

"In der Social Learning Theory wirkt eine Bekrifigung ver-
stirkend auf die Erwartung, daB8 zukiinftig auf ein bestimmtes
Verhalten oder Ereignis diese Bekriftigung folgt. Ist eine Er-
wartung in bezug auf eine solche Verhaltens-Bekrifigungs-Folge
bereits aufgebaut, so wird das Ausbleiben der Bekriftigung
diese Erwartung reduzieren oder ausloschen. Wihrend sich ein
Kind weiterentwickelt und Erfahrungen sammelt, wird es Ereig-
nisse danach unterscheiden, ob sie kausal auf die vorangegan-
genen Ereignisse folgen oder dies nicht tun. ... Es erscheint
plausibel, daB8 in Abhiingigkeit der individuellen Histrorie der
Bekriftigungen sich Individuen darin unterscheiden, in welchem
MaBe sie das Auftreten von Bekriftigungen ihrem eigenen Han-
deln attribuieren." (Rotter 1966, S. 2, frei iibersetzt).
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Die in der LC-Li.cratur untersuchten interindividuellen Differenzen
werden also durch die unterschiedliche "individuelle Historie der
Bekriftigungen" erklirt. Worin konnen hier die Unterschiede be-
stehen? Nach der SLT konnen Unterschiede in den erlebten Situa-
tionen, Unterschiede in der Anzahl und Art der zur Verfiigung
stehenden Verhaltensweisen, Unterschiede in der Bewertung der
Bekriftigungen und Unterschiede in den subjektiven Wahrschein-
lichkeiten, die Bekriftigungen durch bestimmte Verhaltensweisen zu
erlangen, bestehen. An keiner Stelle, weder in der SLT- noch in
der LC-Literatur wird auf diese Aspekte als Spezifika der indivi-
duellen, auf die LC bezogene Lerngeschichte eingegangen.

Es ist bisher auch nicht deutlich gemacht worden, in welcher Weise
sich die intensive empirische Untersuchung des LC-Konzepts auf die
SLT auswirken sollte. Man kdnnte argumentiex;en, Teile der ergeb-
nisreichen LC-Forschung konnten als ein - freilich in Keiner Weise
hinreichender - Beleg fiir die Giiltigkeit der SLT herangezogen
werden. Hierbei kdnnen jedoch nur zwei sehr allgemeine Befunde in
Betracht kommen. Erstens der Nachweis interindividueller Unter-
schiede im LC iberhaupt. Dies konnte als Bestitigung fiir die
Annahme der SLT, daB Wahrscheinlichkeitserwartungen individuell
gelernt sind, angefiihrt werden. Zweitens die offensichtliche Not-
wendigkeit der Differenzierung des LC-Konzepts in mehrere Be-
reiche, die fiir die SLT-Annahme von in bestimmten Situationsbe-
reichen generalisierten Erwartungshaltungen (wurde hier nicht
niher erldutert, vgl. dazu Rotter 1972, S. 14, S. 24 ff.) sprechen
kénnte. Eine solche Argumentation ist jedoch bei Rotter nirgends zu
finden, die LC-Forschung ist bislang iiberhaupt nicht explizit zur
Uberpriifung oder gar Weiterentwicklung der SLT herangezogen
worden.

Umgekehrt hat die SLT auch nichts zur Weiterentwicklung des LC
beigetragen, obwohl bei der Differenzierung des LC-Konzepts mit
der SLT hiitte argumentiert werden konnen: In der SLT werden die
Erwartungen hinsichtlich verschiedener Situationen differenziert.
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Fiir generalisierte Erwartungen miiBte dies bedeuter. daB sie an
generelle Situationsbereiche gekniipft sind. Da es sich bei dem
LC-Konzept laut Rotter um eine generalisierte Erwartungshaltung
handelt, konnte dieses Konzept spezifiziert werden nach verschie-
denen Situationsbereichen. Zwar ist das LC-Konzept verschiedent-
lich spezifiziert worden, hierbei wurde jedoch nicht mit der SLT
argumentiert: Crandall et al. (1965) begiinden ihre Unterschei-
dungen von LC-Einstellungen nicht mit Hilfe der SLT, sondern ver-
weisen auf das junge Alter der LC-Forschung, auf die geringe
intellektuelle Reife der untersuchten Vpn und das eigene Gefiihl
(ebenda, S. 93 f). Gurin et al. (1969) verweisen bei ihren Spezi-
fizierungen auf Crandall et al. (1965), auf eigene Uberlegungen
sowie auf klassische psychologische und soziologische Literatur.
Coan et al. (1973) und Collins (1974) begriinden ihre Untersu-
chungen der Dimensionalitit der LC-Einstellungen mit vorgingigen
empirischen Ergebnissen aus dem Bereich der LC-Forschung.

Es muB zusammenfassend festgestellt werden, da8 es zwar eine sehr
allgemeine Beziehung zwischen der SLT und dem LC-Konzept gibt,
dennoc¢h sind niemals Ergebnisse der LC-Forschung zur Auseinan-
dersetzung mit der SLT oder fir ihre Weiterentwicklung herange-
zogen worden. Andererseits hatten die in der SLT niedergelegten
Uberlegungen auch keinen Einflu8 auf konzeptuelle Differenzierun-
gen oder Anderungen des LC-Konzepts.

In Widerspruch zu der Expansion der LC-Forschung und der Viel-
falt der in ihr untersuchten Beziehungen steht der geradezu er-
schreckend geringe Umfang von Anwendungen der Erkenntnisse aus
diesem Bereich. In der Literatur findet man eine Fallstudie iiber
einen Therapieversuch, der die Einiibung von kontrollierendem
Sozialverhalten zum Ziele hatte (Masters 1970). Decharmé (1973)
untersuchte, welche Auswirkungen ein LC-Training bei Schiilern
habe, ohne daB ein explizites Ziel des Trainings verfolgt wurde.
Dariiberhinaus ist uns iiber Anwendungen des LC-Konzepts nichts
bekannt.
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Es muB also fes. estellt werden, daB Anwendungen auf Grundlage

der Untersuchungen zum LC-Konzept bislang kaum _stattgefunden
haben und daB die theoretische Einbettung des LC-Konstrukts als
diirftig zu bezeichnen ist.

LC ist eine generalisierte Erwartung, die gekennzeichnet wird durch
die Art, in der eine Person reinforcements wahrnimmt bzw. inter-
pretiert ("perceive" oder "interprete", vgl. die im vorigen Ab-
schnitt zitierte Erlduterung Rotters). Es wird nicht danach gefragt,
ob diese Wahrnehmung oder Interpretation Hintergriinde hat, die die
Einstellung gerechtfertigt erscheinen lassen oder nicht.

Angesichts der oben dargestellten Mingel des LC-Konzepts stellt
sich die Frage, ob es sinnvoll ist, so vollkommen auf die_Beachtung
solcher Hintergriinde 2u verzichten. Versuchi man, iiber Hinter-
griinde, die fiir die im LC erfaBte Meinung wirksam sein konnten,
Annahmen zu machen, so wird deutlich, da8 die Interpretation
empirischer Ergebnisse in erheblichem MaBe von solchen Annahmen

betroffen wire:

Als Hintergriinde fiir einen z. B. internalen LC einer Person, d. h.
fiir ihre Meinung, daB Ereignisse vorwiegend als Folgen ihrer
eigenen Handlungen auftreten, kénnen angenommen werden:

1. Die Person verfiigt iiber hohe Fihigkeiten.
2. Die generelle (Lebens-)Situation der Person ist besonder giin-
stig.

Weitérhin kann die Person trotz des Fehlens dieser Hintergriinde
einen internalen LC haben, was der Annahme entspricht:

3. Die Person hat unrealistische Erwartungen.

Alle drei Annahmen - Fihigkeit der Person, Geeignetheit der Situa-
tion und Irrtum der Person - fithren zu véllig verschiedenen Folge-
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rungen f{iber den Charakter der Beziehungen 2\ chen LC und

anderen Variablen:

Wenn z. B. Strickland (1965) findet, daB internal eingestellt Per-
sonen eher dazu neigen, sich an "social actions' zu beteiligen, kann
dies seinen Hintergrund darin haben

- daB internale Personen solche sind, die mehr Fdhigkeiten (z. B.
soziale Kompetenz oder Mut und Risikobereitschaft) mitbringen,
wodurch sie eher in der Lage sind, in fiir sie erfolgreicher Weise
an solchen Aktionen teilzunehmen,

- daB internale Personen in Lebensverhiltnissen leben, in denen
sich soziale Aktionen als effektiver oder befriedigender erwiesen
haben, als in dem Lebensraum der mehr externalen Personen,

- daB internale Personen eher iiber die Effektivitit von sozialen
Aktionen Illusionen haben als external eingestellte.

In der LC-Literatur lassen sich durchaus Hinweis fiir alle drei Mog-

lichkeiten solcher Zusammenhinge zwischen LC und anderen Variab-
len finden:

zu 1.: Die positiven Beziehungen zwischen Internalitit des LC und
kognitiven wie auch sozial-kognitiven Fihigkeiten ist empirisch
immer wieder bestitigt worden. DaB allgemein f#higere Personen
auch diejenigen sind, die Ereignisse als eher unter eigener Kon-
trolle stehend erleben, diirfte auch die naheliegenste und die am
ehesten unmittelbar einleuchtende Interpretationsmoglichkeit fur
Zusammenhdnge einer Reihe psychologischer Variablen mit dem LC

sein.

zu 2.: Die Situationsabhingigkeit der LC-Einstellung wurde 2u-
nichst durch die friihen Untersuchungen, die LC noch nicht expli-
zit als Personlichkeitsvariable, sondern als situationsabhingige Ein-
stellung untersuchten, nahegelegt: z. B. Phares (1957), auch James
und Rotter (1958) und Rotter, Liverant & Crowne (1961) setzten
Versuchspersonen unterschiedlich kontrollierbaren Situationen aus
und induzierten so unterschiedliche - natiirlich nur situationsspezi-
fische - Einstellungen. Aber auch spitere Ergebnisse der LC-For-
schung, in denen LC als Personlichkeitsvariable untersucht wurde,
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zeigen die Bede. .amkeit der individuellen Lebenssituation fiir die
LC-Einstellung: Unterschichtangehorige, insbesondere auch farbige
Minderheiten in den USA, zeigen in zahlreichen Untersuchungen
externalere LC-Einstellungen (vgl. Abschnitt 9.2.1.).

zu 3.: DaB Externalitit oder Internalitit des LC auch durch un-
realistische Einschidtzungen beeinfluBt werden kann, vermutete
bereits Rotter: Er fand "Hinweise dafiir, daB die Personen an den
Extremen der Dimensionen mit hoherer Wahrscheinlichkeit fehlan-
gepaBt (nach den meisten Definitionen) sind" (freie Ubersetzung).
Dies legen auch spitere Untersuchungen (z. B. Fontana et al.

1968) an psychisch Kranken nahe.

Die drei erlduterten Interpetationsméglichkeiten fiir Zusammenhinge
mit dem LC-Konzept fiihren zu vollig verschiedenen Anwendungs-

konsequenzen. Angenommen, es sei wiinschenswert, bei bestimmten
Personen eine internale Einstellung zu erzeugen. Die widre z. B.
denkbar bei Schiilern mit zu geringer Leistungsmotivation, denn es
ist ein durchgﬁng"iges Ergebnis, daB LC und Leistungsmotivation

miteinander zusammenhingen.

- WiiBte man nun, daB es den infrage stehenden Personen an
Fihigkeiten mangelt, miiBten diese entsprechend gefdérdert wer-
den.

- Wiirde man hingegen die Lebensumstinde der betreffenden Per-
sonen als ausschlaggebend ansehen, mii8te man versuchen, diese
zu indern.

- WiiBte man schlieBlich, daB die bisherigen LC-Einstellungen
vorwiegend durch falsche Einschatzungen der eigenen Fihig-
keiten oder EinfluBmoglichkeiten zustand gekommen sind, wiirde
man versuchen, die Realititsnihe der Einschitzungen zu er-
hohen.

Es muB also gefolgert werden, daB der Verzicht auf die Beriicksich-

tigung der Hintergriinde der subjektiven LC-Einstellungen zu erheb-
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lichen Unsicherheiten in der genaueren Analyse der  pirisch festge-

stellten Zusammenhinge zwischen LC und anderen Variablen fiihrt.

Ebenso resultieren divergente Moglichkeiten der Anwendungen der in

der LC-Forschung gewonnenen Erkenntnisse. Die im LC-Konzept im-

plizit enthaltene Abstraktion von Hintergriinden der LC-Einstellungen

erscheint also nicht sinnvoll.

9.2.3. Vorschlige zur theoretischen Differenzierung des Konzeptes

"Locus of Control"

Aus der Sicht der in dieser Arbeit dargestellten Uberlegungen
zielen Untersuchungen zum LC zwar auf die Erfassung von Meinun-
gen zur Kontrolle und auf die Zusammenhidnge solcher Meinungen zu
anderen Konstrukten, es wird dabei jedoch nicht zwischen Kontroll-
meinung und Kompetenzmeinung unterschieden. Durch diese Unter-
scheidung erst konnten auch die unter 1. und 2. im vorigen Ab-
schnitt beschriebenen Hintergriinde mit beriicksichtigt werden.
Gleichzeitig miiBten jedoch auch objektive Bedingungen fiir die
Herausbildung solcher Meinungen beachtet werden. Daraus resultiert
die Anregung an die LC-Forschung, jene Forschungsrichtung wieder
aufzunehmen, die bei Rotter durch den Satz "es wird angenommen,
daB diese Variable (LC) von hoher Bedeutung fiir das Verstdndnis
von Lernprozessen in unterschiedlichen Lernsituationen ist" (siehe
Zitat im Abschnitt 9.2.1.) angesprochen ist und in der die Auswir-
kungen objektiver Lernbedingungen auf Lernfortschritte und auf
Meinungen untersucht wurde. (Auch die Untersuchungen von Selig-
man gehen in eine solche Richtung.) Erst auf der Grundlage solcher
Forschungen gibt es auch Wege zu Untersuchungen von Bedingun-
gen und Auswirkungen illusionirer Meinungen zur Kontrolle (vgl.
den unter 3. beschriebenen Hintergrund im vorigen Abschnitt).

Es sind aber auf der Grundlage der Darstellungen des Abschnittes

9.1. auch Vorschlige zu entwickeln, die der Erfassung von LC-Mei-
nungen iiber die Abhingigkeit von Ereignissen ("events") von den
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Handlungen des h. .delnden betrifft.

Zunichst einmal sind auch der Sicht der Theorie der Handlungsre-
gulation diese Ereignisse zielgerichteten menschlichen Handelns zu
sehen. Ereignisse sind vom Handelnden abhingig bzw. bedingt
("contingent upon") in dem MaBe, wie die Ziele des Handelnden von
ihm auch erreicht werden konnen, inwieweit also "Ereignisse" Folgen
seiner Handlungen sind und angezielten Konsequenzen entsprechen.

Dies hingt nun sowohl mit der Kontrolle wie mit der Kontrollkompe-
tenz eines Handelnden zusammen. Zielkonsequenzen kénnen in einem
Handlungsbereich dann von einem Handelnden gut erreicht werden,
wenn sowohl die Kontrolle wie auch seine Kontrollkompetenz hoch
ist. Sie konnen dann schlechter erreicht werden, wenn die Kontrolle
trotz hoher Kontrollkompetenz gering ist oder ‘wenn die Kontrolle
zwar hoch, die Kontrollkompetenz aber niedrig ist. Am schlechtesten
diirften Zielkonsequenzen erreichbar sein, wenn sowohl die Kontrolle
wie die Kontrollkompetenz niedrig ist.

All dies wird im LC-Konzept miteinander vermischt. Aus der Sicht
unseres Konzepts wire zu fordern, daB die Kontrollmeinung und die
Kompetenzmeinung voneinander getrennt werden, d. h. zum Beispiel
in entsprechenden Fragebogen Items in der Weise zu formulieren,
daB ein Teil der Items die Kontrollmeinung, ein anderer die Kompe-

tenzmeinung betrifft.

Eine generell andere Anregung ist, daB spezifiziert werden sollte,
zu welchem Handlungsbereich die Meinungen festgestellt werden.
Denn sowohl die Kontrolle wie die Kontrollkompetenz beziehen sich
auf konkrete Handlungsbereiche, und beide sind in verschiedenen
Handlungsbereichen verschieden, womit auch die Meinungen eines
Handelnden iiber verschiedene Handlungsbereiche entsprechend
unterschiedlich sein diirften.

Nun sind im LC-Konzept "generalisierte Erwarwartungen" gemeint,

269



die sich auf den gesamten Lebensraum einer Per..a beziehen. Wir
halten es durchaus fiir moglich, daB auch eine solche Meinung - zur
Kontrolle und zur Kontrollkompetenz gewissermaBen im Leben iiber-
haupt - psychologisch interessieren kann, z. B. bei der Diagnose
einer Depression. Hierbei ist jedoch folgendes 2zu beachten: Das
Zustandekommen einer derart generellen Meinung eines Handelnden
ist nur so zu denken, daB der Handelnde in der Bildung dieser
Meinung die fiir ihn zentralen Handlungsbereiche beachtet bzw.
seine Kontrollmeinung oder Kompetenzmeinung in verschiedenen
Handlungsbereichen unterschiedlich gewichtet, bevor er sie zu einer
Gesamtmeinung mittelt. Das bedeutet, da8 zwei verschiedene Han-
delnde zu ihrer Gesamtmeinung auf der Grundlage ihrer Kontroll-
meinung oder Kompetenzmeinung in verschiedenen individuellen
Handlungsbereichen kommen. So kann z. B. der eine seine Kompe-
tenzmeinung im Leben iiberhaupt vorwiegend auf seinen Handlungs-
bereich "Privatleben" beziehen, der andere auf seinen Handlungs-
bereich im "Arbeitsleben". Trotz dieses Einwandes gegen die Er-
fassung einer auf den gesamten Lebensraum bezogenen Kontroll-
meinung oder Kompetenzmeinung kann man der Ansicht sein, daB8
bei bestimmten Fragestellungen diese Gewichtung ruhig dem Han-
delnden iiberlassen bleiben kénnen und dennoch soiche generellen
Meinungen zum Leben interindividuell verglichen werden Kkonnen:
dann muB man diese Gewichtung aber auch wirklich dem Handelnden
iiberlassen. Man muB es dann vermeiden, da8 ein einem Fragebogen
z. B. zur Meinung iiber die Regulierbarkeit des "Lebensraumes
iiberhaupt" die Items handlungsbereichsspezifisch sind, wie z. B. in
der Rotter-Skala das Item 7 (vgl. Anhang VII), das sich offen-
sichth‘ch auf Bereiche sozialen Handelns bezieht oder z. B. das Item
11, das die Arbeitstitigkeit zum Gegenstand hat; denn durch die im
Fragebogen festgelegte Anzahl der Items zu unterschiedlichen Hand-
lungsbereichen wird in der Errechnung des Gesamtscores (wie immer
auch so eine Skala konstruiert ist) die Meinung zu bestimmten Hand-
lungsbereichen gewichtet, nicht aber durch den Handelnden selbst.
will nan also die Kontrollmeinung oder Kompetenzmeinung durch
Fragen erfassen, sollten sich die Fragen entweder auf einen be-
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stimmten Hand:i .gsbereich beziehen, oder - will man die Meinung
zum Leben iiberhaupt erfragen - auf Kkeinen spezifischen Hand-
lungsbereich. Letzteres gilt z.. B. fiir die Items 2, 9, 13, 15, 18,
21, 25 und 28, aus der Rotter-Skala, beildenen dem Beantworter
iiberlassen bleibt, welche Handlungsbereiche er bei der Fragen-
beantwortung zugrunde legt.

Wir halten es jedoch fiir fruchtbarer, die Kontrollmeinung und Kom-
petenzmeinung vor allem handlungsbereichsspezifisch zu untersuchen.
Bei solchen Untersuchungen ist es eine wichtige Frage, welches iiber-
haupt die von einem Handelnden als fiir ihn wichtig eingeschidtzten
Handlungsbereiche sind. Genauer: wie die Handlungsbereiche abge-
grenzt sind, die von einem Handelnden als grundlegende fiir ihn
selbst eingeschitzt werden. Hierbei kann einerseits untersucht
werden, welche interindividuellen Unterschiede es hinsichtlich der
Abgrenzung grundlegender Handlungsbereiche gibt. Andererseits diirfte
von Interesse sein, ob es interindividuell m g1e1cher Weise abge-
grenzte Handlungsbereiche gibt. :

Es kann nun festgestellt werden, was bei der Erfassung der Kon-
trollmeinungen und der Kompetenzmeinungen durch einen Frage-
bogen beachtet werden miiBte:

- Es muB Kklar sein, auf welchen Handlungsbereich sich die Fragen

beziehen. Beantwortungen von Fragen zu verschiedenen Hand-
lungsbereichen koénnen nicht 2zu einer Skala zusammengefaSt
werden. Sollen - im Sinne des LC-Konzepts - ganz generelle
Meinungen zum Lebensraum iiberhaupt erfa8t werden, miissen
diese Fragen so formuliert sein, daB es dem Beantworter iber-
lassen bleibt, auf welche seiner Handlungsbereiche er sie be-
zieht.

- In den Fragen zur Kontrollmeinung mufi deutlich werden, daB

sich der Befragte in seiner Antwort nicht allein auf seine Chan-
cen fiir Zielerreichungen im Handlungsbereich bezieht, sondern
vorwiegend auf die Chancen anderer, ihm als besonders kompe-
tent bekannter Handelnder (vgl. Abschnitt 9.1.2.).

- Fragen zur Kompetenzmeinung miissen zu einem Vergleich der

eigenen Moglichkeiten der Zielerreichung mit denen anderer
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Handelnder im gleichen Handlungsbereich anleiten.

In der LC-Literatur findet man immer wieder die Aufforderung, das
LC-Konstrukt nach zugrundeliegenden Dimensionen zu untersuchen.
Aus unserer Sicht ist dies anders: Das LC-Konstrukt ist tiberhaupt
gar kein einheitliches Konstrukt, sondern ein Konglomerat aus
verschiedenen Konstrukten, die die Kontrollmeinungen und die
Kompetenzmeinungen in unterschiedlichen Handlungsbereichen be-
treffen.

In enger Verbindung mit dem LC-Konstrukt steht die Attribuie-
rungstheorie, genauer: das LC-Konstrukt wurde in die Attribuie-
rungstheorie integriert. In ihr geht es grundsitzlich um die Frage,
ob ein Ereignis der "Subjekt- oder Objekt-Seite" (vgl. Weiner 1976,
S. 179) attribuiert wird. Dies wird in Abhingigkeit von unter-
schiedlichsten Kategorien der Attribuierungstheorie untersucht. Wir
halten es fiir moglich, daB unsere Unterscheidungen der Kontrolle,
Kontrollkompetenz, Kontrollmeinung und Kompetenzmeinung auch in
der Attribuierungstheorie fruchtbar gemacht werden konnten.
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10. EINE ANWENDU ; DES 5-EBENEN-MODELLS IM RAHMEN EINES
ARBEITSANALYSEVERFAHRENS*

In den Kapiteln 2 bis 6 wurde ein 5-Ebenen-Modell der Handlungs-
regulation entwickelt; gleichzeitig haben wir ein Konzept der Kon-
trolle dargestellt, das mit dem Begriff "Kontrollstreben" auch zur
Motivation in der Handlungsregulation Aussagen erlaubt. Die gesam-
te Konzeption wurde im Kapitel 7 und 8 zur Entwicklung der indivi-
duellen und gesellschaftlichen Handlungsregulation und zu einigen
psychologischen Motivations-Ansdtzen in Bezféhung ge;etzt, in
Kapitel 9 schlieBlich auch zu einem Ansatz, der Meinungen iiber die
Kontrolle zum Gegenstand hat. Mit dem Kapitel 10 wird nun die
Ebene der allein theoretischen Erdrterungen und Auseinandersetzun-
gen verlassen und eine erste praktische Anwendung der in diesem
Buch dargestellten Konzeption vorg'estellt. Unser Konzept der
Kontrolle und das darin enthaltene Konzept zur Motivation ist jedoch
mit dieser praktischen Anwendung nur sehr indirekt angesprochen.
Zentral fiir die in diesem Kapitel berichtete Anwendung ist unser
5-Ebenen-Modell der Handlungsregulation.

Im Zusammenhang mit Untersuchungen zu Bedingungen der "Persdnlich-
keitsférderlichkeit" der Arbeitstitigkeit (vgl. z. B. Hacker 1978,
S. 378) wird z. Zt. im Institut fiir Humanwissenschaft in Arbeit und
Ausbildung an der Technischen Universitit Berlin ein Projekt durch-
gefiihrt, das im Abschnitt 10.1. niher beschrieben wird. Die Aufga-

* Die in diesem Kapitel beschriebene Entwicklung eines Arbeitsana-
lyseverfahrens wurde mit Mitteln des Bundeministeriums fiir Forschung
und Technologie (Férderungszeichen HA 037-ZA-TAP 0015) geférdert. Es
wird hier bezug genommen auf den Stand der Projektarbeiten vom
Januar 1981. Zu diesem Zeitpunkt arbeiteten im Projekt auBer dem
Autor noch mit: S. Gablenz-Kolakovié¢, T. Krogoll; der Leiter des
Projekts ist W. Volpert.
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benstellung in diesem Projekt erforderte zunic umfangreiche
theoretische Entwicklungen (Abschnitt 10.2.), derca Hauptergebnis
das "Stufenmodell der Problemhaltigkeit von Arbeitsaufgaben" ist. Es
ist im Abschnitt 10.3. dargestellt. Die Anwendung des auf diesen
Grundlagen entwickelten Instrumentariums und erste Erfahrungen damit
werden im Abschnitt 10.4. umrissen.

10.1. Das Projekt "VILA"

Im Friihjahr 1978 wurde die Arbeit im Projekt "Entwicklung eines
Verfahrens zur Identifizierung lernrelevanter Aspekte der Arbeits-
titigkeit" (abgekiirzt: "VILA") aufgenommen. In diesem Projekt
"wird ein Verfahren entwickelt, welches es erlaubt, in standardi-
sierter und odkonomischer Form Arbeitsaufgaben hinsichtlich der
jhnen inhirenten Lernchancen im Sinne der Entwicklung einer
planenden Strategie zu beurteilen. Dieses Verfahren wird einsetzbar
sein bei allen Vorhaben, in welchen es darum geht

- Arbeitsplitze im Hinblick auf ijhre Menschengerechtigkeit bzw.
Verinderungsbediirftigkeit zu evaluieren;

- bei der Einfithrung neuer Arbeitsstrukturen den Unterschied
zwischen dem Vorher- und dem Nachherstand auf der Seite der
Arbeitsaufgabe genauer zu kennzeichnen;

- den Zusammenhang zwischen Strukturmerkmalen der Arbeitstitig-
keit und Eigenschaften bzw. Verhaltensformen der jeweiligen
Person zu untersuchen.

Da derartige Vorhaben im Forschungsprogramm Humanisierung des
Arbeitslebens eine sehr wichtige Rolle spielen, leitet sich daraus
auch die Bedeutung dieses Projektes ab: ein handhabbares und
sinnvolles Instrument zur Verfiigung 2zu stellen und damit eine
allseits gesehene und anerkannte Liicke zu schlieSen" (Volpert 1977,
S. 3).

"Das Verfahren soll fiir Fertigungs-, Bedienungs-, Uberwachungs-
und Steuerungstiitigkeiten, d. h. fiir ein breites Spektrum gewerb-
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licher Arbeitspl’ 2 anwendbar sein" (ebenda, S. 1). Nach seiner
ersten Konzipierung soll das Verfahren in einer Voruntersuchung
iiberpriift, dann iiberarbeitet und in einer Hauptuntersuchung an
ca. 200 Arbeitsplitzen in verschiedenen Industriezweigen erprobt

werden.

Die Aufgabenstellung des Projektes VILA wird im folgenden durch
die Erlduterung besonderer Problem-Punkte in der Erarbeitung des
Verfahrens weiter verdeutlicht.

- Fiir die Erfassung der "Lernrelevanz" miissen zunichst theore-
tische Grundlagen entwickelt werden. Dies sollte - wie im Pro-

jektantrag begriindet - auf der Basis der Psychologischen Hand-
lungstheorie geschehen.

- Es geht um die Lernrelevanz von Arbeitsaufgaben, d. h. es mu8

versucht werden, in der Erfassung der Lernrelevanz von der je-
weiligen Person des Arbeitenden zu abstrahieren. Denn wenn das
Verfahren bei der "Einfithrung neuer Arbeitsstrukturen den
Unterschied zwischen dem Vorher- und Nachherstand" in bezug
auf die Lernrelevanz beschreiben soll, kann nicht ein spezielles
Individuum bei der Untersuchung im Vordergrund stehen (vgl.
z. B. auch Hoyos u. Frieling 1977, S. 133; sie erheben diese
Forderung generell fiir alle Arbeitsanalyseinstrumente). Im Zuge
von Arbeitsumstrukturierungen sind im allgem;einen mehrere Ar-
beitende betroffen, und es kommt meist auch zu Anderungen in
der Arbeitsorganisation. Es muB daher versucht werden, bei der
Beurteilung einer Arbeitsaufgabe von einem durchschnittlich
qualifizierten Arbeitenden auszugehen.

- Es miissen theoretische wie auch prakt.sch handhabbare Kriterien
entwickelt werden, nach denen in der Titigkeit an einem Ar-
beitsplatz "Arbeitsaufgaben" unterschieden werden konnen. Fiir
solche Kriterien gibt es in der Arbeitswissenschaft eine Reihe
von miteinander konkurrierenden Ansidtzen (vgl. z. B. Hackman
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1970).

- Wenn das Verfahren in verschiedensten Industriezweigen glei-
chermaBen anwendbar sein soll, muB es mit seiner Hilfe moglich
sein, von dem einzelnen konkreten Tiatigkeitsverlauf zu abstra-
hieren. Es muB also auf die Erfassung iibergreifender Merkmale
abzielen, die fiir die Lernrelevanz von Bedeutung sind.

- Da das Verfahren sich auf die objektive Struktur der Arbeits-
aufgabe richtet, kann es sich nicht vorwiegend auf standardi-
sierte Fragebogen, die vom Arbeitsplatzinhaber ausgefiillt wer-
den, stiitzen. Vielmehr miissen Methoden der Befragung und
Beobachtung von besonders geschulten Untersuchern miteinander
kombiniert werden. (Selbstverstindlich muB gewihrleistet sein,
daB verschiedene Untersucher bei einer Arbeitsaufgabe ein
festzulegendes MindestmaB8 an Ubereinstimmung erbringen.)

- Die Giiltigkeit des Verfahrens kann innerhalb der Laufzeit des
Projektes zunichst nur als "inhaltliche Validitit" und "Konstrukt-
validitit" (vgl. Lienert 1969) iiberpriift werden. Zur "kriterien-
bezogenen Validitit" bedarf es weitergehender Forschungen, in
denen das im Projekt erarbeitete Verfahren im Zusammenhang mit
der Qualifikations- und Persdnlichkeitsentwicklung von Arbeiten-
den untersucht wird.

Zur Zeit befindet sich das Projekt in der Phase der Hauptuntersu-
chung, die Mitte des Jahres 1981 beendet sein wird. Die in der
Hauptuntersuchung zu erprobende Verfahrensform liegt also bereits
vor (Autorenkollektiv VILA 1980).

10.2. Der theoretische Hintergrund des Verfahrens

Wie bereits aus dem als ersten benannten Problem-Punkt deutlich
wurde, war es eine wesentliche Aufgabenstellung im Projekt VILA,
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theoretische Gr+ ‘agen fiir das zu entwickelnde Verfahren zu er-
arbeiten. Dies er.orderte zuniichst eine nihere Bestimmung der "Lern-
relevanz der Arbeitstidtigkeit" (Abschnitt 10.2.1.). Fiir die theo-
retische Erfassung der Lernrelevanz als quantifizierbare ‘GréBe ist
der Bezug auf den Begriff "Partialisierte Handlungen' entscheidend
(Abschnitt 10.2.2.). "Partialisierte Handlungen" sind (Arbeits-)
Handlungen, die ein Arbeitender nur auf niedrigeren Ebenen der Hand-
lungsregulation regulieren kann, weil er von der kollektiven Re-
gulation auf héheren Ebenen ausgeschlossen ist. Die Anwendung des
Begriffes "Partialisierte Handlungen" erfordert damit ein Modell von
Ebenen der Handlungsregulation, das auf die Regulation von Arbeits-
titigkeiten bezogen sein muB (Abschnitt 10.3.).

10.2.1. Lernrelevanz als "Problemhaltigkeit” und "Neuartigkeit"”

Bei der Erfassung der Lernrelevanz von Arbeitsaufgaben miissen die
Zeiten des An- oder Umlernens auBSer Betracht bleiben. Wenn das
Verfahren geeignet sein soll, "bei der Einfiihrung neuer Arbeits-
strukturen den Unterschied zwischen dem Vorher- und Nachher-
stand auf der Seite der Arbeitsaufgabe genauer zu kennzeichnen"
(vgl. Abschnitt 10.1.), kann es nicht um die bei Umstrukturierun-
gen von Arbeitsaufgaben immer - allerdings nur voriibergehend -
notwendigen Lernzeiten gehen. Ob einer neuen Arbeitsaufgabe
z. B. mehr Lernrelevanz als der alten Arbeitsaufgabe zukommt,
kann erst vor dem Hintergrund der vom Arbeitenden bereits be-
herrschten Ausfithrung der neuen Arbeitsaufgabe behauptet wer-
den.

In der Frage nach der Lernrelevanz ist es erforderlich, "einen Ar-
beitsauftrag als Denkaufgabe zu verstehen, welcher eine bestimmte
Sachstruktur hat, die durch Kkognitive Prozesse nachzubilden und
damit ‘aufzudecken ist. Das heiBt auch, daB solche kognitiven Pro-
zesse nur dann stattfinden, wenn die Arbeitsaufgabe ein zu lésen-
des Problem beinhaltet, also mehr ist, als die stindige Wiederkehr
des schon gewuBten und gekonnten" (Autorenkollektiv VILA 1980,
S. 710).

Lernrelevant ist daher eine Arbeitsaufgabe dann, wenn sie "Pro-
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blemhaltigkeit" besitzt. Mit dieser Betonung kogniti Prozesse soll
der Erwerb sensumotorischer Fertigkeiten Kkeinesfalls abgewertet
werden. Jedoch verliduft dieser Erwerb vor allem in Lernzeiten vor
der Beherrschung einer Arbeitsaufgabe. Die bloBe Verwendung
einer sensumotorischen Fertigkeit ist fiir sich noch nicht als lern-
relevant oder problemhaltig anzusehen, sie figt sich erst dann in
die Problemhaltigkeit einer Aufgabe ein, wenn verschiedene sensu-
motorische Fertigkeiten in neuartiger Weise miteinander kombiniert
werden miissen.

Im Abschnitt 3.2.1. wurde die Superierung von Handlungsprogram-
men zu einer Handlung als eine Form des Erwerbs von Handlungs-
fertigkeit beschrieben. Urspriinglich auf der Ebene der Handlungs-
planung zu entwerfende Handlungswege - also Handlungsprogram-
me - konnen immer dann zu einer nicht mehr durch Planung zu
regulierenden Handlung superiert werden, wenn die Wegwahrschein-
lichkeit des "urspriinglichen"” Handlungsweges nahezu 1 ist und
dieser Handlungsweg immer wieder unter gleichbleibenden Umwelt-
bedingungen benétigt wird. .

Gerade im Bereich der industriellen Arbeit sind solche aus immer
wieder zu wiederholenden und auch immer wieder erfolgreichen
Handlungswegen bestehenden Arbeitstitigkeiten sehr hiufig anzu-
treffen. Eine Arbeitsaufgabe kann jedoch nur in dem MaBe problem-
haltig sein, d. h. kognitive Anforderungen enthalten, wie die
geforderten Titigkeiten innerhalb des Rahmens der Arbeitsaufgabe
nicht stindig die gleichen sind. Es miissen "neuartige" Anforderun-
gen vorkommen, fiir die der Arpeitende nicht nur die stets gleiche
Abfolge von Handlungen auszufiihren hat, sondern die von ihm
fordern, Handlungen in neuer Weise miteinander zu kombinieren.
Die "Neuartigkeit” von Titigkeitsanforderungen innerhalb einer
Arbeitsaufgabe ist daher von zentraler Bedeutung fiir das Ausma@

an Problemhaltigkeit.
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10.2.2. Das Ko1 pt "spezifische Partialisierung" als Ausgangspunkt

Im Abschnitt 7.3. wurde bereits der von Volpert eingefithrte Be-
griff "Partialisierung" behandelt. Hier geht es speziell um die "spe-
zifische Partialisierung", d. h. die Partialisierung des Handelns
innerhalb der Arbeitstitigkeit.

Mit "partialisierten Handlungen" wird ein bestimmtes Verhiltnis
kollektiver Handlungsregulation und individueller Handlungsregu-
lation thematisiert: An der hierarchischen Struktur der kollektiven
Handlungsregulation sind nicht alle Mitglieder eines Kollektivs in
gleicher Weise beteiligt. Bestimmte Mitglieder bleiben von der Betei-
ligung an der Planung auf héheren Ebenen der kollektiven Hand-
lungsregulation ausgeschlossen. Dies wird auch Konsequenzen fir
die individuelle Handlungsregulation bestimmter individuéller Hand-
lungsbereiche haben: In dem MaBe, wie die an den hdheren Ebenen
der kollektiven Handlungsregulation Beteiligten das Handeln anderer
vorschreiben oder vorstrukturieren bzw. anderen nur eingeschrink-
te Handlungsmoglichkeiten belassen, entfillt fiir diese anderen die
Notwendigkeit - aber auch die Moglichkeit - ihr individuelles Han-
deln (in den betreffenden Bereichen) auf hoheren Ebenen der

individuellen Handlungsregulation zu planen.

Die "Problemhaitigkeit" einer Arbeitsaufgabe wird damit umso ge-
ringer, je mehr die Arbeitsvollziige in der Erfiillung der Arbeits-
aufgabe dem Arbeitenden von anderen vorgegeben sind (dies brau-
chen selbstverstindlich nicht nur Anweisungen zu sein; auch durch
die - von anderen entworfenen - materiellen Eigenarten der Ar-
beitsmittte] und -gegenstinde werden bestimmte Verfahrensweisen
vorgegeben). Der Arbeitende bleibt damit von den komplexeren Pla-
nungen (Problemlssungen), die auf héheren Ebenen der Handlungs-
regulation zu leisten wiren, ausgeschlossen und ihm selbst bleiben
in der Erfiillung der Arbeitsaufgabe nur Planungen bzw. Entwiirfe
von Handlungsvollziigen, fiir die er nur niedrigere Ebenen seiner
individuellen Handlungsregulation gebrauchen kann. Solche Arbeits-
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aufgaben sind damit nicht nur weniger "lernrele .t", weil die
Planung bestimmter Bereiche des Handelns - und damit das Problem-
l6sen in ihnen - entfidllt, sondern auch weil in der Erfiillung der
Arbeitsaufgabe hohere Ebenen der individuellen Handlungsregulation
nicht eingeschaltet werden. Damit kann auch fiir die Anwendung
der auf den betreffenden Ebenen charakteristischen Planungsstrate-
gien nichts gelernt werden.

Um solche "Partialisierungen" als Abgeschnitten-Sein von hdheren
Planungsprozessen mit ausreichender Differenzierung erfassen zu
kénnen, erscheint das 3-Ebenen-Modell der Handlungsregulation von
Hacker zu wenig spezifiziert. Zu der im Projekt zu leistenden theo-
retischen Arbeit gehorte damit auch eine Differenzierung und ggf.
eine Erweiterung des hierarchischen Modells der Regulation des
Arbeitshandelns.

10.3. Entwicklung eines 10-Stufen-Modells der Problemhaltigkeit von
Arbeitsaufgaben

Im Projekt "VILA" war zunichst versucht worden, das 3-Ebenen-Modell
von Hacker durch die Einbeziehung von theoretischen {iberlegungen aus
der Psychologie des Denkens zu differenzieren. So entstanden 9 Stu-
fen der Problemhaltigkeit einer Aufgabe (vgl. Autorenkollektiv VILA
1978, S. 59 ff, Volpert et al. 1981). Man entschied sich im weiteren
Verlauf theoretischer Arbeiten und empirischer Erprobungen dafiir,
das auch in dieser Arbeit dargestellte 5-Ebenen-Modell der Hand-
lungsregulation als theoretische Grundlage heranzuziehen. Dies
geschah jedoch erst, nachdem zwei - mit der Anwendung dieses Modells
verbundene - Probleme als gelost angesehen werden konnten.

Erstens muBte der Begriff "Effizienz-Divergenz" so umschrieben
werden, daB die "Planung der langfristigen Abfolgen von Zielkon-
sequenzen”" erfaBt werden kann, ohne an jeder Stelle des Verlaufs
einer Arbeitstitigkeit aufwendige Untersuchungen iiber die Moglich-
keit alternativer Fortsetzungen von Handlungswegen anstellen zu
missen (Abschnitt 10.3.1.).

Zweitens erlaubt das entsprechend formulierte 5-Ebenen-Modell der
Regulation der Arbeitstitigkeit (Abschnitt 10.3.2.) noch immer keine
ausreichend differenzierte Beschreibung der "Partialisierung" im
Arbeitshandeln. Da kaum anzunehmen ist, daB im gewerblichen Bereich
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der industrieller. beit neue Handlungsbereiche erschlossen werden -
dies geschieht vorwiegend in Planungsstiben - wiren letztlich nur
vier Ausprigungsgrade der "Lernrelevanz" bzw. "Problemhaltigkeit "
zu unterscheiden. Dies erschien vor dem Hintergrund der Erfahrungen
aus der Voruntersuchung (an ca. 80 Arbeitspldtzen) als zu grob.
Daher wurde versucht, unter dem Gesichtspunkt der "Partialisierung"
weitere Differenzierungen auch innerhald der Ebenen zu erfassen
(Abschnitt 10.3.3.).

Als Ergebnis entsprechender theoretischer Arbeiten entstand schlieB-
lich das 10-Stufen-Modell der Problemhaltigkeit von Arbeitsaufgaben
(Abschnitt 10.3.4.).

10.3.1. Hoch effizient-divergente Konsequenzen als "Teilziele"

Der Begriff "Effizienz-Divergenz" ist zentral fiir die Unterscheidung
der oberen drei Ebenen des 5-Ebenen-Modells der Handlungsregu-
lation. Dieser Begriff machte es moglich, eine Ebene _'1i_b£-'der Ebene
der Handlungsplanung 2zu definieren als Ebene, auf der langfristige
Abfolgen von "Zielkonsequenzen" geplant werden (vgl. Kapitel 4).
Auch die Definition der "Handlungsbereiche", deren Koordination
auf der Ebene der Bereichsplanung geschieht, ist an den Begriff
"Effizien-Divergenz" gekniipft, da Handlungsbereiche dadurch
unterschieden sind, daB in einem Bereich eine Gruppe von (hoch
effizient-divergenten) Ziekonsequenzen untereinander verbunden
ist, in einem anderen Bereich eine andere Gruppe. Da somit der
Begriff "Handlungsbereich" auf den Begriff "Effizienz-Divergenz"
Bezug nimmt, ist der Begriff "Effizienz-Divergenz" letztlich auch
Grundlage fiir die Definition der Ebene der ErschlieBungsplanung,
auf der die ErschlieBung "neuer Handlungsbereiche" mit dem Han-
deln in bereits erschlossenen Handlungsbereichen koordiniert wird.

Wollte man im Rahmen von Arbeitsanalysen die Hohe der Effizienz-
Divergenz einzelner Konsequenzen im Verlaufe einer Arbeitstitigkeit
bestimmen - bzw. feststellen, welches die besonders hoch effizient-
divergenten Konsequenzen sind - so mii8te der gesamte Bereich
moglicher Arbeitshandlungen innerhalb einer Arbeitstitigkeit unter-
sucht werden. Eine solche Arbeitsanalyse wire jedoch auBerordent-
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lich aufwendig und wiirde damit dem Auftrag des Proj. .is VILA, ein
auch zeitokonomisch handhabbares Arbeitsanalyseinstrument 2zu

entwickeln, widersprechen.

Im Abschnitt 4.1.4. wurde die "besondere Rolle der hoch effizient-
divergenten Konsequenzen in der Planung des Handelns" beschrie-
ben. Eine hoch effizient-divergente Konsequenz erlaubt dem Han-
delnden, die Spanne der priizisen Antizipation seines Handelns zu
verkiirzen. Er kann seine prizise Antizipation zunichst darauf
beschrinken, die nidchste hoch effizient-divergente Konsequenz zu
erreichen. Erst nach der Erreichung mufl er die prizise Antizipation

fortfithren.

Dieser Gedanke kann nun gewissermaBem "umgekehrt" werden: Im
Verlaufe einer Arbeitstitigkeit miiBten hoch effizient-divergente
Konsequenzen solche Stellen sein, {iber die hinaus eine prizise
Planung zunichst entfallen kann. Dies sind Zwischenergebnisse auf
dem Wege zum Endergebnis eines Arbeitsauftrages, an denen die
prizise Planung der Arbeitstitigkeit innehilt. Erst nach dem Er-
reichen des Zwischenergebnisses wird dann die prizise Planung der
Arbeitstitigkeit forgefiihrt. Solche Zwischenergebnisse werden als
"Teilziele" bezeichnet. Sie kennzeichnen das jeweilige Ende eines
Planungs-Abschnittes. Die gesamte Planung der Arbeitstitigkeit bis
hin zum Arbeitsergebnis kann (entsprechend hohe Problemhaltigkeit
der Arbeitsaufgabe vorausgesetzt) zunichst in Planungsabschnitte
zerlegt werden, es erfolgt also zundchst eine "grobe" Planung einer
Abfolge von "Teilzielen". Erst wenn eine Arbeitsaufgabe eine solche
"grobe" Planung von "Teilzielen" erfordert, erfordert sie auch den
Gebrauch einer der "Ebene der Zielplanung" entsprechenden Pla-
nungsstrategie. Dies entspricht in der Terminologie des weiter
unten beschriebenen Stufenmodells den Stufen der Teilzielplanung
(Stufe 3R und Stufe 3).

Der - nur mit {ibergroBem Aufwand zu operationalisierende - Begriff
"Effizienz-Divergenz" wird also vermieden durch die Einfiihrung des
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Begriffs "Teilziel' . Ein "Teilziel" ist ein Zwischenergebnis (auf dem
Weg zum Endergebnis einer Arbeitstitigkeit), bis zu dem zunichst
die prizise Planung reicht. Erst nach dem Erreichen des Teilzieles
wird dann die prizise Planung fortgefiihrt.

10.3.2. 5 Ebenen der Regulation der Arbeitstitigkeit

Es konnen nun 2zundchst die 5 Ebenen beschrieben werden, die
Grundlage des dann im nichsten Abschnitt dargestellten 10-Stufen-
Modells sind. Diese 5 Ebenen entsprechen den Ebenen des 5-Ebe-
nen-Modells der Handlungsregulation. Sie sind jedoch auf die Regu-
lation der Arbeitstitigkeit bezogen, ihre Bezeichnung ist teilweise
eine andere und es wird der Begriff "Effizienz-Divergenz" vermie-
den. Die Beschreibung der 5 Ebenen ist hier sehr kuré gehalten.
Es wird dabei das Verstindnis des 5-Ebenen-Modells der Hand-

lungsregulation (Kapitel 2 bis 6) vorausgesetzt.

Die unterste Ebene ist die Ebene der sensumotorischen Regulation

(Ebene 1). Auf dieser Ebene werden Abfolgen von Arbeitsbewegun-
gen reguliert, fiir deren Entwurf es keiner Planung - im Sinne des

antizipatorischen Durchspielens mehrerer Vorgehensweisen - bedarf.

Auf der Ebene der Handlungsplanung (Ebene 2) wird eine Vor-

gehensweise durch antizipatorisches Planen generiert. Auf dieser
Ebene reicht die Planung vollstindig bis hin zu einem Ergebnis
(oder Zwischenergebnis) der Arbeitstitigkeit: Zwar erfolgt die
Ausfithrung der Arbeitstédtigkeit in Zwischenschritten nicht jedoch
die Planung bzw. der vorwegnehmende Entwurf der Ausfiihrung.

Auf der Ebene der Teilzielplanung (Ebene 3) wird eine Abfolge von

Zwischenergebnissen (Teilzielen) bis hin zum Endergebnis grob
geplant. Die prizise Planung zwischen den Teilzielen erfolgt jedoch
auf der Ebene 2. Mit der groben Teilzielplanung wird also die
prézise Planung der gesamten Ausfilhrung in Planungsabschnitte
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zerlegt.

Auf der Ebene der Koordination mehrerer Handlungsbereiche wird

ein Arbeitshandeln reguliert, in dem mehrere parallel verlaufende
Teilzielplanungen miteinander koordiniert werden miissen.

Die oberste Ebene ist die Ebene der Schaffung neuer Handlungsbe-

reiche. Auf ihr werden Mboglichkeiten fiir neue Arbeitstéitigkeiten
geplant. Es werden also Bedingungen fiir véllig neue Teilzielpla-
nungen antizipatorisch erprobt.

Eine diesen Ebenen entsprechende voll entwickelte Regulation der
Arbeitstitigkeit wiitde also die Planung bzw. Beteiligung an der
Planung fiir die Errichtung neuer Bereiche der Produktion bis hin
zur Ausfilhrung auch einfachster Teile von manuellen Arbeiten
umfassen. Es wire natiirlich illusiondr, zu erwarten, daB sich in
der heutigen industriellen Arbeit unserer Gesellschaft Arbeitsauf-
gaben finden lassen, deren Regulation alle 5 Ebenen umfaBt. Die-
jenigen, die die Einrichtung neuer Produktionsbereiche planen, sind
wohl durchgingig von den einfachsten manuellen Arbeiten "aus-
geschlossen"; ebenso wie diejenigen, die einfachste manuelle Arbei-
ten ausfithren, an der Planung neuer Produktonsbereiche keinen
Anteil haben. Der erstere Fall wird uns jedoch hier nicht inter-
essieren. Das Verfahren "VILA" soll fiir gewerbliche Arbeitsplitze
anwendbar sein (man versteht darunter im allgemeinen Arbeitsplitze
etwa unterhalb des Abteilungsleiter-Niveaus in der materiellen
Produktion), und bei diesen geht es ganz iiberwiegend um die
Frage, bis zu welcher Ebene iiber der "Ebene der sensumotorischen
Regulation" sie an der Planung der Arbeitstitigkeit beteiligt sind.

Die - durch entsprechende standardisierte Vorgehensweisen - 2u
beantwortende Frage lautet dann, bis zu welcher Ebene (von der
untersten aus betrachtet) eine Arbeitsaufgabe Regulationen erfor-
dert.
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Die "Problemhalti :yt" bzw. "Lernrelevanz" einer Arbeitsaufgabe

wiére also zu quantifizieren durch die Angabe der hichsten Ebene,

die in_der Planung und Ausfilhrung der betreffenden Arbeitsaufgabe

gerade noch bendtigt wird. Es kann dabei nicht beachtet werden,

daB8 z. B. ein Arbeiter, der am FlieBband eingesetzt ist, sich auch
Gedanken {iber die Leitung des Betriebes machen kann. ErfaBt
werden muB, bis zu welcher Ebenen-Hohe die betreffende Arbeits-
aufgabe Regulationen erfordert, wenn der betreffende Arbeits-
platzinhaber ausreichend qualifiziert - aber auch nicht iiberquali-
fiziert - ist,

10.3.3. Restriktionen innerhalb der Ebenen

Die Unterscheidung der im vorigen Abschnitt beschriebenen 5
Ebenen erschien noch nicht differenziert genug (vgl. Abschnitt
10.3.). Die Problemhaltigkeit einer Arbeitsaufgabe konnte bis jetzt
nur auf einer 5-Punkte-Skala eingestuft werden (eigentlich nur auf
einer 4-Punkte-Skala, da die oberste Ebene fiir gewerbliche Ar-
beitsplidtze sicherlich nur in Ausnahmefillen relevant ist).

Der erste Gedanke wire nun, das 5-Ebenen-Modell zu einem noch
mehr Ebenen unterscheidenden Modell der hierarchisch-sequentiellen
Handlungsregulation zu erweitern. SchlieBlich war ja auch betont
worden, daB zumindest die oberen drei Ebenen auch in sich hierar-
chisch strukturiert sind (vgl. z. B. Abschnitt 6.2.). Von daher
lige es zunichst nahe, nach theoretischen Kriterien zu suchen, die
weitere Hierarchie-Héhen innerhalb dieser Ebenen unterscheidbar
machen. Dieser Versuch erschien jedoch angesichts des bisherigen
theoretischen Standes als verfriiht.

Eine weitere Unterteilung der Ebenen wurde daher allein unter dem

Aspekt der moglichen Partialisierung innerhalb der jeweils obersten

Ebene definiert: Jede Ebene wird noch einmal danach unterteilt, ob
sie - wenn sie die oberste, gerade noch benutzte Ebene ist - voll-
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stindig oder nur unvollstindig in der Regulation . Arbeitstidtig-
keit bendtigt wird. Dies fithrte zu den zehn Stufen des Modells der
Problemhaltigkeit von Arbeitaufgaben: Fiir jede der fiinf Ebenen
wurde eine "restriktive" und eine "nicht-restriktive" Stufe unter-
schieden. Die restriktiven Stufen wurden jeweils durch "R" ge-
kennzeichnet, wodurch sich dann insgesamt die. Stufen 1R, 1, 2R,
2, 3R, 3, 4R, 4, 5R, 5 ergeben.

Wohlgemerkt, die R-Stufen sind allein unter dem Aspekt der Par-
tialisierung relevant. Erfordert also z. B. eine Arbeitsaufgabe
Regulationen bis hinauf zur Ebene 3, dort jedoch in restriktiver
Form, gilt also Stufe 3R, dann sind die Unterscheidungen der da-
runterliegenden Stufen 2R und 1R v6llig irrelevant fiir den ProzeB
der Regulation der Arbeitstiitigkeit dieser Aufgabe. "Restriktionen"
gibt es also nur innerhalb der jeweils obersten bendtigten Ebene,
eine R-Stufe ist also nur dann zu beachten, wenn sie diese oberste
Ebene betrifft.

Die Restriktionen sind durchgingig definiert durch einen nur einge-
schrinkten Gebrauch der jeweilig hochsten Ebene:

Fiir die Ebenen 2 bis 5 liegt dann die jeweilige R-Stufe vor, wenn
die Arbeitsaufgabe verlangt, daB Planungen der betreffenden Ebene
zwar verstanden werden miissen, also nachvollzogen werden miissen,
jedoch ‘vom Arbeitenden nicht selbst generiert werden. Das bedeu-
tet, daB die Ergebnisse solcher Planungen - also die entsprechen-
den Entwiirfe - dem Arbeitenden durch andere (meist wohl Vorge-
setzte) oder durch Vorschriften oder durch die Art der Anordnung
der Arbeitsmittel oder -gegenstinde vorgegeben ist; diese vorge-
gebene Planung muB jedoch nicht nur hingenommen, sondern auch
in ihren Intentionen verstanden werden.

Ein Sonderfall ist die Stufe 1R innerhalb der Ebene 1. Da es inner-
halb der "sensumotorischen Regulation" keine "Planung" geben kann
(die vom Arbeitenden verstanden werden miiBte), wird die Restrik-
tion innerhalb der Ebene 1 unter dem Aspekt der Notwendigkeit der
"Beriicksichtigung von Umweltvariationen” (vgl. Abschnitt 3.1.3.)
definiert.
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Die genauen D. .iitionen der Restriktonen innerhalb der Ebenen

sind der Darstellung im folgenden Abschnitt zu entnehmen.

10.3.4. Definitionen des 10-Stufen-Modells der Problemhaltigkeit von
Arbeitsaufgaben

Die Problemhaltigkeit einer Arbeitsaufgabe entspricht jeweils der
hochsten Stufe, auf der nach den folgenden Definitionen in der
Erfilllung der Arbeitsaufgabe entsprechende Regulations-Aktivititen
erforderlich sind. (Eine solche Zuordnung impliziert selbstverstind-
lich, daB auf allen unter der entsprechenden Stufe liegenden Ebe-
nen entsprechende Regulationsaktivititen verlaufen. Dies gilt jedoch
nur fir die unteren "Ebenen", also die unteren Stufen_ ohne "R",
denn es wire nicht sinnvoll anzunehmen, daB ein Arbeitender in
einer Arbeitstidtigkeit, die eine hohe Stufe erfordert, seine Regula-

tionen auf niedrigeren Ebenen selbst restringiert.)

"Da der zu untersuchende Gegenstand nicht der Arbeitende selbst,

sondern die Arbeitsaufgabe ist, muB auBer Betracht bleiben, wenn

z. B. ein besonders kundiger Arbeitender in seiner Planung mehr
beriicksichtigt, als es die Arbeitsaufgabe streng genommen erfor-
dert. Es muB also auBer Betracht bleiben, wenn ein Arbeitender

sein Arbeitshandeln auf einer htheren Stufe reguliert als dies fiir
die Arbeitsaufgabe ausreichend wire"” (Autorenkollektiv VILA 1980).

In den folgenden Definitionen sind fiir jede Ebene Ziele ("Resultat
der Arbeitsaufgabe") charakterisiert, die sowohl fiir die nicht-re-
striktive wie auch fir die restriktive Stufe gelten. Die beiden Stu-
fen innerhalb jeder Ebene sind allein durch die Beschreibung des
"Aktionsprogramms" (vgl. auch Abschnitt 1.3.) unterschieden.

Die Definitionen sind Zitate aus einem unverdffentlichten Manuskipt
des Projektes VILA (Autorenkollektiv VILA 1980, S. 28 ff).
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Ebene 1: SENSUMOTORISCHE REGULAT °

Das Resultat der Arbeitsaufgabe ist durch schon oft ausgefiihrte Ab-
folgen von Arbeitsbewegungen herzustellen.

Stufe 1R:

Das Aktonsprogramm besteht aus einem Bewegungsprogramm, das in
bewuBter Zuwendung - evt. auch ohne bewuBte Zuwendung - aus-
geldst wird und dann automatisiert bis hin zum Arbeitsresultat
ablduft, wenn nicht der besondere Fall eintritt, daB es feh-
lerhaft ausgefiihrt wurde oder Fehler in den Arbeitsmaterialien
vorliegen. Innerhalb des Bewegungsprogrammes koénnen Variationen
in den Arbeitsmaterialien beriicksichtigt werden. Es kommt je-
doch nicht vor, daB auch solche Variationen zu beriicksichtigen
sind, die zu anderen Varianten des Arbeitsergebnisses fiihrende
Bewegungsabldufe oder die Benutzung anderer Arbeitsgerite
erfordern.

Stufe 1:

Das Aktionsprogramm besteht aus einem Bewegungsprogramm, das in
bewuBter Zuwendung ausgeldst wird und dann automatisiert bis hin zum
Arbeitsergebnis ablsuft, wenn nicht der besondere Fall eintritt, daB
es fehlerhaft ausgefiihrt wurde oder Fehler in den Arbeitsmaterialien
vorliegen. Innerhalb des Bewegungsprogramms miissen Variationen in
den Arbeitsmaterialien beriicksichtigt werden. Es kommt vor, daB auch
solche Varianten 2zu beriicksichtigen sind, die zu anderen Varianten
des Arbeitsergebnisses fiihrende Bewegungsablidufe oder die Benutzung
anderer Arbeitsgerite erfordern.

Ebene 2: HANDLUNGSPLANUNG

Das Resultat der Arbeitsaufgabe ist nicht durch ein Bewegungspro-
gramm allein herzustellen. Verschiedene Bewegungsprogramme miissen in
neuartiger Weise miteinander verkniipft werden.

Stufe 2R:

Das Aktionsprogramm besteht aus einer Abfolge verschiedener
Bewegungsprogramme, die Abfolge soll als Handlungsprogramm be-
zeichnet werden. Das Handlungsprogramm ist vorab bis zum Ar-
beitsresultat festgelegt. Das Handlungsprogramm wird nicht vom
Arbeitenden selbst geplant, es ist ihm vielmehr durch Externe
oder durch die Konstruktion und Anordnung der Arbeitsmate-
rialien vorgegeben. Der Arbeitende muB daher das vorgegebene
Handlungsprogramm antizipatorisch reflektieren, jedoch nicht
generieren. Wihrend der Aufiihrung wird das Handlungsprogramm
nur dann abgeindert, wenn der besondere Fall eintritt, daB es
fehlerhaft geplant war oder daB es fehlerhaft ausgefiihrt wurde.
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Stufe 2:

Das Aktionsprogramn besteht aus einem Handlungsprogramm, daB als
eine Abfolge verschiedener Bewegungsprogramme definiert ist. Das
Handlungsprogramm wird vom Arbeitenden selbst geplant. Er hat unter-
schiedliche Mdglichkeiten der Verkniipfung verschiedener Bewegungs-
programme vorher antizipatorisch durchgespielt, er hat dann eine
Moglichkeit ausgewdhlt und als Handlungsprogramm vorab bis zum
Arbeitsergebnis festgelegt. Wihrend der Ausfiihrung wird das Hand-
lungsprogramm nur dann abgeindert, wenn der besondere Fall eintritt,
daB es fehlerhaft geplant war, oder daB es fehlerhaft ausgefiihrt
wurde.

Ebene 3: TEILZIELPLANUNG

Das Resultat der Arbeitsaufgabe ist nicht in allen Einzelheiten
festgelegt. Seine Herstellung ist nicht durch ein vorab erstelltes
vollsténdiges Handlungsprogramm moglich. Das Arbeitsresultat kann
erst iiber eine Abfolge von ebenfalls nicht in allen Einzelheiten
festgelegten Teilzielen, die auf dem Weg zum Arbeitsresultat liegen,
erreicht werden.

Stufe 3R:

Das Aktionsprogramm ist nicht vorab vollstindig festgelegt,
sondern besteht aus einer nur grob bestimmten Abfolge von Teil-
zielen. Diese Abfolge ist jedoch nicht vom Arbeitenden selbst
geplant, sie ist ihm vielmehr durch Externe oder durch die Kon-
struktion und Anordnung der Arbeitsmaterialien vorgegeben. Der
Arbeitende muB daher die vorgegebene Teilzielabfolge antizipa-
torisch refleketieren, nicht jedoch generieren. Der Arbeitende
bestimmt zunichst das erste Teilziel exakt. Er plant dann immer
nur ein Handlungsprogramm, das bis zum nichsten Teilzielreicht,
auf der Ebene 2. Dann wird vom Arbeitenden das nichste Teilziel
exakt bestimmt und das bis zu ihm reichende Handlungsprogramm
generiert usw.. Dieser ProzeB wird abgebrochen, wenn der beson-
dere Fall eintritt, daB wihrend der Ausfiihrung Fehler auftreten
oder daB sich wihrend der Ausfithrung herausstellt, daB die
vorgegebene Teilzielabfolge nicht eingehalten werden kann.

Stufe 3:

Das Aktionsprogramm ist nicht vorab vollstindig festgelegt, sondern
besteht aus einer nur grob bestimmten Abfolge von Teilzielen, die
der Arbeitende selbst geplant hat. Zunichst wird das erste Teilziel
exakt bestimmt und ein Handlungsprogramm, das bis zum nichsten
Teilziel reicht, auf Ebene 2 geplant. Nach der Ausfiihrung - ggf.
auch widhrend der Ausfiihrung - des Handlungsprogramms wird jeweils
auf Stufe 3 die Planung der weiteren Teilziele iberpriift und ggf.
korrigiert. Dann wird vom Arbeitenden das nichste Teilziel exakt
bestimmt und das bis zu ihm reichende Handlungsprogramm generiert
usw. .
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Ebene 4: KOORDINATION MEHRERER HANDLUNC EREICHE

Das Resultat der Arbeitsaufgabe ist nicht in allen Einzelheiten
festgelegt. Es besteht in der Aufrechterhaltung oder Initiierung
eines mehrere Bereiche umfassenden Arbeitsprogzesses, kann aber auch
die Konstruktion eines Gegenstandes sein, dessen Funktion es ist,
daB mehrere Funktionseinheiten in neuartiger Weise kombiniert sind
und aufeinander wirken.

Stufe 4R:

Das Aktionsprogramm ist nicht vorab vollstindig festgelegt. Es
besteht aus einer vom Arbeitenden generierten Teilzielplanung,
die beriicksichtigt, daB die Realisierung anderer Teilzielpla-
nungen nicht gefdhrdet wird. Diese anderen Teilzielplanungen
werden nicht vom Arbeitenden selbst generiert, er muB sie
jedoch reflektieren und bei der Abarbeitung seiner Teilziele
iiber bedeutsame Auswirkungen auf andere Teilzielplanungen
Informationen weitergeben.

Stufe 4:

Das Aktionsprogramm ist nicht vorab vollstindig festgelegt. Es be-
steht aus mehreren vom Arbeitenden generierten Teilzielplanungen,
die in der Weise aufeinander bezogen sind, daB ihre Realisierungen
sich nicht gegenseitig gefidhrden, sondern ergidnzen. Bei den sukzes-
siven Uberpriifungen und ggf. Korrekturen der Teilzielplanungen in
einem Bereich miissen vom Arbeitenden gleichzeitig seine Teilziel-
planungen in anderen Bereichen beachtet, iiberpriift und ggf. korri-
giert werden.

"Ebene 5: SCHAFFUNG NEUER HANDLUNGSBEREICHE

Das Resultat der Arbeitsaufgabe ist nicht festgelegt und nur durch
Schaffung neuer Moglichkeiten der Produktion zu erreichen, wobei
noch offen ist, was genau produziert werden soll. Es geht also um
die Schaffung bzw. ErschlieBung eines neuen Produktionsbereiches.

Stufe 5R:

Es werden Bedingungen fiir die Entwicklung von Aktionsprogrammen
bestimmt. Dies geschieht durch antizipatorisches Erproben
villig neuer Teilzielplanungen, die andere Teilzielplanungen in
bereits bestehenden Produktionsbereichen nicht gefdhrden diir-
fen. .

Stufe 5:

Es werden Bedingungen fiir die Entwicklung von Aktionsprogrammen
bestimmt. Dies geschieht durch antizipatorisches Erproben vollig
neuer Teilzielplanungen, die auch andere Teilzielplanungen in be-
reits bestehenden Produktionsbereichen verindern und in neuartiger
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Weise erganzen oc integrieren sollen.

10.4. Zur Anwendung des "VILA"

Zur Anwendung des Verfahrens wurde ein "Manual" entwickelt, auf
dessen Grundlage besonders geschulte "Beobachter" Beobachtungen
und Befragungen am Arbeitsplatz durchfithren. Die Ergebnisse der
Untersuchung jeder Arbeitsaufgabe werden auf Antwortblittern
eingetragen, zu jeder Arbeitsaufgabe wird ein Satz von insgesamt
12 Antwortblittern ausgefiillt. Dariiber hinaus wird dem Arbeits-
platzinhaber ein Fragebogen mit festen Antwortvorgaben vorgelegt.

Die Zuordnung einer Arbeitsaufgabe zu einer Stufe der Problem-
haltigkeit ist zwar das zentrale Anliegen des Verfahrens, sie kann
jedoch erst erfolgen, nachdem die zu untersuchende Arbeitsaufgabe
eingegrenzt wurde und umfangreiche Informationen iiber die diese
Arbeitsaufgabe realisierende Arbeitstitigkeit erhoben wurden.

Das Manual leitet zunichst dazu an, festzustellen, welche verschie-
denen "Arbeitsaufgaben" an dem untersuchten Arbeitsplatz vorlie-
gen. Die Unterscheidung verschiedener Arbeitsaufgaben wurde so
zu operationalisieren versucht, daB innerhalb der gesamten Arbeits-
titigkeit dann verschiedene Arbeitsaufgaben unterschieden werden,
wenn Teiltdtigkeiten unterscheidbar sind, deren Verhiltnis zuein-
ander nicht Gegenstand der planenden bzw. regulierenden Tadtigkeit
des Arbeitsplatzinhabers selbst sind. Also wenn der Arbeitende
z.B. nach Anweisungen oder aufgrund bestimmter Vorfille oder
nach einem bestimmten Rhythmus von einer Teiltiitigkeit zu einer
anderen iiberwechselt. Innerhalb der Arbeitsaufgabe werden nach
dem gleichen Prinzip "Arbeitsauft~idge" unterschieden, die zeitlich
aufeinander folgen, die Erfiillung jedes einzelnen Arbeitsauftrages
endet mit der Erstellung und Weitergabe eines einzelnen Resultates
des Arbeitsauftrages.
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Jede unterscheidbare Arbeitsaufgabe erfordert einen 2obachtungs-
und Befragungsdurchgang, auch die Erfassung der Problemhaltig-
keit ist dann jeweils auf die einzelne Arbeitsaufgabe bezogen. Wollte
man diese "Problemhaltigkeiten” mehrerer Arbeitsaufgaben eines
Arbeitsplatzes mitteln, miiBten ihre - ebenfalls erhobenen - zeit-
lichen Anteile innerhalb des Arbeitstages bzw. der Arbeitswoche
beachtet werden.

Nach der Eingrenzung einer Arbeitsaufgabe miissen zunichst be-
stimmte Informationen in weitgehend unstandardisierter Form erho-
ben werden, danach werden eine Reihe von Fragen mit vorgege-
benen Antwortalternativen vom Beobachter beantwortet. Dies nimmt
den gréBten Teil der Beobachtung und Befragung am Arbeitsplatz
in Anpruch. Diese zu erhebenden Informationen und zu beantwor-
tenden Fragen zielen auf Aspekte der Arbeitstitigkeit, die mit der
Notwendigkeit von Planungen bzw. Regulierungen der Arbeitstitig-
keit in enem Zusammenhang stehen.

Erst vor dem Hintergrund dieser Erhebungen soll der Beobachter
die Arbeitsaufgabe im Hinblick auf das Stufenmodell der Problem-
haltigkeit beurteilen.

Im folgenden Abschnitt (10.4.1.) wird beschrieben, wie dabei vorge-
gangen wird. Im Abschnitt 10.4.2. werden erste Erfahrungen aus der
Anwendung des Verfahrens dargestellt.

10.4.1. Die Erfassung der Stufe der Problemhaltigkeit

Zur Feststellung, welches die hdchste Stufe des 10-Stufen-Modells
ist, bis zu der die Erfillung der Arbeitsaufgabe Regulationen
verlangt, wurde ein Fragenalgorithmus entwickelt. Seine Struktur
ist in der Abbildung 17 dargestelit.

Die Fragen des Fragenalgorithmus sind vom Beobachter zu beant-
worten, nachdem die im vorigen Abschnitt gekennzeichneten Infor-
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Abb. 17. Struktur des Fragenalgorithmus zur Erfassung

der Stufe der Problemhaltigkeit einer Arbeitsaufgabe
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mationen erhoben sind. Der Beobachter beginnt nun i der Frage 1
und entscheidet, welche der Antwortalternativen a, b oder c¢ zu-
trifft. Die Antwortalternativen der Frage 1 sind:

a) Die Arbeitstitigkeit erfordert die planende Koordination meh-
rerer verschiedener Bereiche oder Funktionseinheiten. Fiir
mindestens zwei dieser Bereiche - bzw. zwei Funktionseinhei-
ten - ist die Planung so kompliziert, daB nicht in allen Ein-
zelheiten bis hin zum Arbeitsergebnis alles geplant werden
kann, es muB daher erst ein Teil der Arbeitsschritte ausgefiihrt
werden, bis der nichste Teil genauer durchdacht werden kann.

b) Weder (a) noch (c) trifft eindeutig zu.

c) Immer wiederkehrende Arbeitsauftrige erfordern lediglich solche
Arbeitsschritte, fiir die - durch hidufige Ausiibung - vorab keine
bewuBte gedankliche Vorstellung iiber ihren Ablauf notwendig
ist.

In der Abbildung 17 ist durch Pfeile angegeben, mit welcher Frage
dann fortzufahren ist. Dies hingt von der gewihlten Antwortalter-
native ab. Nach der Beantwortung der nichsten Frage ist ent-
sprechend weiter zu verfahren, bis sich als Ergebnis die Zuordnung
zu einer Stufe ergibt. Die Fragen 7 bis 12 sind "Kontrollfragen".
Sie sollen gewihrleisten, da8 die Entscheidung fiir eine Stufe erst
nach dem Vergleich mit Antwortalternativen, die beide angrenzenden
Stufen betreffen, erfolgt. Mit ihrer Hilfe kdnnen auch vorange-
gangene Entscheidungen fiir Antwortalternativen Korrigiert werden.

Es wurde darauf verzichtet, auch die Stufe 5 in dem Fragenalgo-
rithmus 2zu beriicksichtigen: Schon das Auftreten der Stufe 5R ist
bei gewerblichen Arbeitsplitzen auBerordentlich unwahrscheinlich
(vgl. auch Abschnitt 10.3.3.).

Da die Entwicklung des "VILA" erst nach der Uberarbeitung auf
Grundlage der Hauptuntersuchung abgeschlossen sein wird, sollen
die Fragen 2 bis 12 hier noch nicht wiedergegeben werden. Nach
dem AbschluB der Auswertung der Hauptuntersuchung wird es
entsprechende Veroffentlichungen des Projektes geben.
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Nachdem mit b : des Fragenalgorithmus eine Stufe der Problem-
haltigkeit ermittelt wurde, wird diese Stufen-Zuordnung noch einmal
lberpriift. Dann wird der Beobachter aufgefordert, Aspekte der
Arbeitsaufgabe, die fiir diese Stufe charakteristisch sind, zu be-
schreiben. Fiir jede mogliche Stufe sind ihm hierzu bestimmte Fra-
gen vorgegeben. Stellt der Beobachter bei dieser "Stufenbeschrei-
bung" fest, daB die Charakterisierung der Arbeitsaufgabe unter
den Aspekten der ermittelten Stufe nicht moéglich erscheint, soll -
ggf. nach weiteren Beobachtungen oder Befragungen - der Fragen-
algorithmus der Abbildung 17 erneut angewendet werden.

Es wurde weiterhin versucht, die Stufenerfassung durch einen vom
Arbeitenden auszufiillenden Fragebogen zu operationalisieren. Die
Fragen des Fragebogens wurden so konstruiert, da8 ein Arbeiten-
der, dessen Arbeitsaufgabe einer bestimmten Stufe 2uzurechnen ist,
entsprechend dieser Stufe jeweils bestimmte Fragen durch jeweils
bestimmte vorgegebene Antwortalternativen beantworten miiite.
Wiirde sich der Arbeitende also in der Fragebogen-Beantwortung
vollkommen entsprechend dem Stufenmodell verhalten, wire aus
seinen Antworten die Stufe der Problemhaltigkeit seiner Arbeitsauf-
gabe zu ersehen. Es wird jedoch nicht fiir wahrscheinlich gehalten,
daB eine realistische Stufenerfassung auf diesem Wege moglich ist;
u. a. weil der jeweilige Arbeitende in der Beantwortung der Fragen
eher an vergleichbare Arbeitstitigkeiten denken wird, nicht aber an
das ganze Spektrum méglicher "Problemhaltigkeiten".

10.4.2. Bisherige Erfahrungen
Die Anwendung des VILA-Instrumentariums wurde inzwischen an
iiber 200 Arbeitsplitzen aus sechs Industriebranchen erprobt. Fol-

gende Erfahrungen liegen bis jetzt vor:

- Die Befragungen und Beobachtungen am Arbeitsplatz sind ohne
Arbeitsunterbrechungen und ohne gravierende Behinderungen
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des Arbeitsablaufes moglich.

- Die Untersuchung einer Arbeitsaufgabe beansprucht fiir einen ge-
schulten und erfahrenen Beobachter 2 bis 5 Stunden, zusitzlich
noch etwa eine Stunde Nacharbeiten auBerhalb der Untersu-
chungszeit vor Ort. Das Verfahren kann daher als "zeitdkono-

misch" angesehen werden.

- Die meisten Arbeitenden zeigen sich im Verlauf der Untersuchung
ihres Arbeitsplatzes immer offener gegeniiber dem Beobachter.
Offensichtlich sind die erfragten Aspekte solche Aspekte, die
dem Arbeitenden an seiner Arbeit selbst interessant erscheinen.

- Die Ubereinstimmung der Stufen-Beurteilung einer Arbeitsaufgabe
von verschiedenen Beobachtern bei jeweils verschiedenen Ar-
beitsplatzinhabern erscheint ausreichend hoch. AuBerordentlich
selten tritt eine Abweichungsdifferenz von mehr als einer Stufe
auf.

- Der vom Arbeitenden auszufiillende Fragebogen scheint nicht
geeignet zu sein, die Stufe der Problemhaltigkeit zu erfassen,
obwohl der Fragebogen formalen Anforderungen an die Trenn-
schirfe der Items und an die Konsistenz geniigt.

- Das Verfahren ist generell genug, um auch bei unterschiedlich-
sten gewerblichen Arbeitsplitzen eingesetzt zu werden. Es ist
jedoch nicht so generell, daB es in der bisher vorliegenden Form
auch in Untersuchungen der Biiro- und Verwaltungstitigkeiten

Verwendung finden konnte.

Nach AbschluB der Hauptuntersuchung wird das Verfahren iber-
arbeitet und es soll in Verdffentlichungen der Projektmitarbeiter
dariiber - wie auch iiber Einzelheiten der Arbeit des Projektes -
ausfithrlich berichtet werden.
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SCHLUSSBEMER! {GEN

Die theoretische Konzeption innerhalb der Handlungspsychologie, die
vor allem mit dem Namen "Hacker" verbunden ist, wurde von uns
eingangs als "Theorie der Handlungsregulation" bezeichnet. Die
Theorie der Handlungsregulation ist iiber Jahre hinweg von vielen
Wissenschaftlern entwickelt und weiterentwickelt worden. Eine
bedeutsame Grundlage war dabei eine Vielzahl empirischer Unter-
suchungen; empirische Untersuchungen, die sowohl von Wissen-
schaftlern innerhalb der Theorie der Handlungsregulatioﬂ wie auch
von Wissenschaftlern, die sich anderen theoretischen Richtungen
zurechnen, durchgefiihrt wurden.

Fir die in dieser Arbeit vorgeschlagenen Erweiterungen der Theorie
der Handlungsregulation fehlen die entsprechenden empirischen
Grundlagen noch weitgehend. Zwar konnte im letzten Kapitel gezeigt
werden, daB fiir die empirische Untersuchung von Arbeitstitigkeiten
das hier entwickelte 5-Ebenen-Modell geeignet erscheint und auch -
im Hinblick ‘auf eine bestimmte Fragestellung - operationalisierbar
ist; damit kann jedoch keinesfalls beansprucht werden, daB auch
andere hier dargestellte theoretische Ansitze empirisch fundiert
wiren, wie z. B. das Konzept der Kontrolle oder die Ausfiihrun-
gen zur Motivation in der Handlungsregulation.

Dies ist sicherlich ein Mangel des Entwicklungsstandes dieser Ar-
beit. Andererseits kann wohl kaum bestritten werden, daB der
"Aussagenbereich” (vgl. z. B. Wohlgenannt 1969) der hier vor-
gelegten Konzeption recht groB ist, wenn man ihn mit theoretischen
Ansitzen wie z. B. der Dissonanz-Theorie oder der Theorie der
Leistungsmotivation vergleicht. Die GroBe des Aussagenbereiches

297



unserer Konzeption sehen wir jedoch als aus dem _rundsédtzlichen
Ansatz der Theorie der Handlungsregulation resultierend an. Wir
meinen, in dieser Arbeit gezeigt zu haben, in welcher Weise die
Theorie der Handlungsregulation ihrem theoretischen Anspruch
nachkommen konnte, grundsitzlich in der Lage zu sein, auch fiir
Bereiche auBerhalb der Arbeitspsychologie Konzepte zu entwickeln.

Wir sehen dies unter zwei Aspekten: Erstens wurden in dieser
Arbeit einige Erweiterungen der Theorie der Handlungsregulation
vorgeschlagen - die jedoch u. E. in keiner Weise den bisherigen
grundsitzlichen Entwicklungen der Theorie der Handlungsregulation
widersprechen. Zweitens sind einige Moglichkeiten fiir die Verwen-
dung der Theorie der Handlungsregulation auch auBerhalb des von
ihr bisher explizit beanspruchten Bereiches aufgezeigt worden,
wobei freilich zum Teil erst die hier vorgeschlagenen Erweiterungen
solche Beziige erméglichen.

Die vorgeschlagenen Erweiterungen der Theorie der Handlungsre-
gulation sind wie folgt grob zu kennzeichnen:

- Die. Einfithrung der "Wirkwahrscheinlichkeiten" von Handlungen
fiihrte zu der Beriicksichtigung der Erreichbarkeit von Hand-
lungszielen. Mit den daraus entwickelten Begriffen "Kontrolle"
und "Kontrollkompetenz" wird ein Kontrollkonzept in die Theorie
der Handlungsregulation eingefiihrt, das explizit handlungstheo-
retische Grundlagen hat und das auch fiir die Regulation des
Handelns von theoretischer Bedeutung ist.

- In ihrer allgemeinsten Form kennzeichnet die "Kontrolle” in ei-
nem Handlungsbereich die "Regulierbarkeit" des Handlungsbe-
reiches. Fiir einen Handlungsbereich ist damit theoretisch auch
angebbar, inwieweit seine objektive Struktur eine Hierarchisie-
rung der Handlungsregulation erleichtert.

- Es wurde ein 5-Ebenen-Modell der Handlungsregulation entwickelt

298




und damit .. 3-Ebenen-Modell von Hacker erweitert. Fiir das
5-Ebenen-Modell konnte bereits gezeigt werden, daB es im Rah-
men von Arbeitsanalysen anwendbar ist.

- Mit der Entwicklung des Begriffs "Handlungsbereich" und "Xoor-
dination von Handlungsbereichen" wird ermoglicht, die Gleich-
zeitigkeit von mehreren Zielerreichungsstrategien theoretisch zu

erfassen.

- Das "Kontrollstreben" als Streben nach Kontrolle und Kontroll-
kompetenz ist als eine hohere Form des Uberlebens-Strebens
aufzufassen. Das Kontrollstreben ist generell auf eine Auswei-
tung von Handlungsméglichkeiten gerichtet. Damit wird eine
handlungstheoretisch begriindete Konzeption der Motivation vor-
geschlagen. ‘

- Der Begriff "Kontrollstreben" erlaubt einen theoretischen Zugang
zu von Gefiihlen geleiteten Handlungen, die sich damit auch
unter dem Gesichtspunkt der Handlungsregulation behandeln

lassen.

- Auf Grundlage des in dieser Arbeit entwickelten Begriffsinven-
tars kdnnen auch Beziehungen zwischen der individuellen Hand-
lungsregulation und der gesellschaftlichen Entwicklung aufgezeigt
werden.

AbschlieBende Bemerkungen in wissenschaftlichen Veroffentlichungen
lassen sich meistens auf den Nenner bringen, der durch einen
leider unbekannt gebliebenen Autor mit dem Ausruf "further re-
search needed" umrissen wurde. Wir haben im Verlauf der voran-
gegangenen Darstellungen wie auch in dieser SchluBbemerkung wohl
keinen Zweifel daran gelassen, daB dies auch fiir den hier vorge-
legten Ansatz gilt. Dabei sollte allerdings keinesfalls ein bedauern-
der oder gar resignierender Unterton herausgehdrt werden. Viel-
mehr meinen wir, darauf hoffen zu kénnen, daB die hier darge-
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steliten Uberlegungen sich auch in der weiteren soretischen,
empirischen und praktischen Arbeit bewiihren werden. Vordringlich
denken wir dabei an Forschungen im Bereich einer handlungstheo-

retisch begriindeten Motivationspsychologie.
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ANHANG

I. Kurze Kennzeichnung der neu eingefithrten Begriffe

- alphabetisch geordnet

(In Klammern Verweise auf Kapitel oder Abschnitte)

Bereichsplanung

Bewegungsabfolge

Effizienz-Divergenz

ErschlieBungsplanung

Handlung

Auf der Ebene der Bereichsplanung wird
das Handeln in verschiedenen -Hand-
lungsbereichen miteinander koordi-
niert. Im aktuellen Handeln werden
Entscheidungen iiber <+Handlungsbe-
reich-Uberginge getroffen (5).

Abfolge von Einzelbewegungen, die eine
“Handlung realisieren (3.1.2.).

Die (durch eine Formel definierbare)
Hohe der Effizienz-Divergenz einer
+Konsequenz kennzeichnet das AusmaB,
in dem die Konsequenz Entscheidungen
zwischen in verschiedenen Richtungen
filhrenden und hoch wirksamen -Hand-
lungen erméglicht (4.1.3., Anhang IV).

Auf der Ebene der ErschlieBungsplanung
wird die ErschlieBung neuer -Hand-
lungsbereiche mit dem Handeln in den
bereits erschlossenen Handlungsberei-
chen koordiniert (6.1.).

Aktivitdtseinheit, an deren Beginn und
Ende der AktivitdtsfluB in eine neue
Richtung gelenkt werden kénnte (inner-
halb des Verlaufes der Handlung ist
dies nicht méglich, es sei denn, die
Handlung wird abgebrochen). Handlungen
sind voneinander unterschieden durch
ihre +Wirkwahrscheinlichkeiten, mit
denen sie zu unterschiedlichen -+Kon-
sequenzen fiihren (3.4., vgl. auch
Exkurs 2 und 3).
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Handlungsausfiihrung

Handlungsbereich

- iibergang

Handlungsfeld

Handlungsfertigkeit

Handlungskompetenz

Auf der Ebene der Har ingsaufiihrung
wird die Ausfiihrung einer -Handlung
reguliert. Dabei wird eine 3Bewegungs-
abfolge ausgefiihrt, innerhalb derer
auch Umweltvariationen beriicksichtigt
werden. Die »Handlungskompetenz ist
auf dieser Ebene durch die +*Handlungs-
fertigkeit bestimmt (3.).

Bereich innerhalb des +Handlungsfel-
des, in dem eine Gruppe von unterein-
ander gut erreichbaren +Zielkonsequen-
zen liegt (5.1.).

Durch Ubergﬁnge zwischen Handlungsbe-
reichen wird es erméglicht, gleich-
zeitig mehrere sHandlungswege zu meh-
reren +Zielkonsequenzen zu verfolgen

(5.1.).

Im Modell des Handlungsfeldes sind
alle dem Handelnden in Zukunft mdgli-
chen +Handlungen, ihre -“Wirkwahr-
scheinlichkeiten und <Konsequenzen in
zeitlicher Erstreckung abgebildet
(2.2.1.).

Sie bezeichnet die sensumotorische
Fertigkeit oder Geschicklichkeit mit
der eine -Handlung ausgefiihrt wird.
Die Handlungsfertigkeit kann einer-
seits durch die Pr3zision der die
Handlung realisierenden +Bewegungsab-
folge, andererseits durch die Beriick-
sichtigung méglicher Umweltvariationen
erhéht  werden. Handlungsfertigkeit
kann auch durch die +Superierung von
Handlungswegen erworben werden. Die
Handlungsfertigkeit ist mit entschei-
dend fiir die Hohe der hochsten IWirk-
wahrscheinlichkeit einer Handlung
(3.1.).

iibergeordneter Begriff fiir die -+Kon-
trollkompetenz und die +Handlungsfer-
tigkeit. Die Handlungskompetenz ist
auf einen Bereich materieller Gegeben-
heiten bezogen, der auBerhalb des Han-
delnden liegt. Ein Handelnder, der
iiber hoéhere Handlungskompetenz ver-
fiigt, kann Ziele in einem solchen
Bereich generell ©besser erreichen
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Handlungsplanung

Handlungsweg

- maximaler Handlungsweg

- optimaler Handlungsweg

Innere Repridsentation

Kompetenzmeinung

Konsequenz

- negativ-kritische
Konsequenz

(6.5.).

Auf der Ebene der Handlungsplanung
werden durch priazise antizipatorische
Erprobungen von méglichen +Handlungs-
wegen solche Handlungswege entworfen,
die mit moglichst hoher JWegwahr-
scheinlichkeit zur angestrebten 3Ziel-
konsequenz fiihren sollen (2.).

Eine Abfolge von méglichen -Handlungen
und (mit ihnen jeweils erreichten)
moglichen +Konsequenzen. Ein Hand-
lungsweg wird im allgemeinen mit dem
Erreichen einer 2Zielkonsequenz als
beendet angesehen (2.1.).

Der Handlungsweg, der mit der hdchsten
sWegwahrscheinlichkeit zur angestreb-
ten Zielkonsequenz filhren  wiirde
(2.1.). -. -

Handlungsweg zu einer weiter entfernt
liegenden +Zielkonsequenz, auf dem
eine mbgliche Erleichterung der Pla-
nung des Handelns durch Benutzung von
hoch effizient-divergenten Konsequen-
zen wahrgenommen wird. Hierdurch kann
die prizise Planung des Handlungsweges
zu einer Zielkonsequenz in Abschnitte
unterteilt werden (4.1.4.).

Abbildung eines 3Handlungsfeldes bzw.
eines +Handlungsbereiches im BewuBt-
sein eines Handelnden (2.3.2.).

Meinung iiber die Hohe der eigenen Kon-
trollkompetenz in Bezug auf ein Ziel
oder auf einen Handlungsbereich
(2.3.3., 9.1.).

Situation, die als Ergebnis einer
moglichen Handlung entsteht. Konse-
quenzen sind dann voneinander unter-
schieden, wenn mit ihnen unterschied-
liche weitere Handlungsmiglichkeiten
gegeben sind (2.1.).

(sZielkonsequenz siehe unten.)

Konsequenz, von der aus die angestreb-

te Zielkonsequenz nicht mehr erreicht
werden kénnte (4.1.1.).
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- positiv-kritische
Konsequenz

Kontrolle in Bezug auf ein
Ziel

Kontrolle in Bezug auf einen
Handlungsbereich

Kontrollkompetenz

- in Bezug auf einen
Handlungsbereich

- in Bezug auf ein Ziel

- in Bezug auf die Zielwahl

Kontrollmeinung

Kontrollstreben

Regulierbarkeit

Konsequenz, die auf ¢ Handlungsweg
zu einer Ziclkonsequenz auf jeden Fall
durchgangen werden miiBte, wenn die
Erreichung dieser Zielkonsequenz iiber-
haupt méglich bleiben soll (4.1.2.).

Hohe der sWegwahrscheinlichkeit des
+maximalen Handlungsweges (2.3.1.).

Hohe der JRegulierbarkeit eines -+*Hand-
lungsbereiches (5.2.).

Realitditsnihe der -=inneren Repridsen-
tation. Fiir die vier oberen Ebenen des
5-Ebenen-Modells werden spezifische
Ausprigungen der Kontrollkompetenz
unterschieden (6.5.2. bis 6.5.5.).

Realitdtsnihe der +inneren Reprasen-
tation eines Handlungsbereiches

(5.3.).

Verhdltnis der Héhe der +Wegwahr-
scheinlichkeit eines entworfenen Hand-
lungsweges zur Hohe der Wegwahrschein-
lichkeit des +maximalen Handlungsweges
(2.3.2.).

Kenntnis der hoch effizient-divergen-
ten Konsequenzen in einem 3Handlungs-
bereich (4.3.).

Meinung iiber die Héhe der Kontrolle in
Bezug auf ein Ziel oder auf einen
Handlungsbereich (2.3.3., 9.1.).

Streben nach Erhaltung und Ausweitung
der 9+Kontrolle und #Kontrollkompetenz
(5.5., 8.1.).

Die Regulierbarkeit eines -3Handlungs-
bereiches ist auf generelle Chancen
der Erreichung von Zielen in einem
Handlungsbereich bezogen. Sie ist
durch die durchschnittliche -Effizi-
enz-Divergenz aller Konsequenzen eines
Handlungsbereiches definiert. Sie gibt
daher auch an, ob viele oder wenige
als +Zielkonsequenzen geeignete Kon-
sequenzen in einem Handlungsbereich
gegeben sind. Mit hoherer Regulier-

-barkeit ist auch die Hierarchisierung
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Superierung

Wegwahrscheinlichkeit

Wirkwahrscheinlichkeit

Zielkonsequenz

Zielplanung

der Handlungsregulation erleichtert
und kiirzere Antizipationsspannen sind
moglich (5.2.).

Durch die Superierung von sHandlungs-
wegen konnen hidufig gebrauchte Hand-
lungswege mit hoher -+Wegwahrschein-
lichkeit zu einer einzigen 9Handlung
zusammengeschlossen werden (3.2.1.).

Erfolgswahrscheinlichkeit eines

-Handlungsweges. Produkt der Wirk-
wahrscheinlichkeiten der j;Handlungen
eines Handlungsweges (2.1.).

Wahrscheinlichkeit, mit der eine
mégliche »Handlung zu einer der mog-
lichen folgenden »JKonsequenzen fiihrt
(2.2.1., 3.1.).

3Konsequenz, die als Ergebnis einer
Abfolge von Handlungen angestrebt wird
(2.2.1.). Geeignete Zielkonsequenzen
sind vor allem die hoch effizient-di-
vergenten Konsequenzen, aber auch
spositiv-kritische Konsequenzen
(4.2.).

Auf der Ebene der.Zielplanung werden
langfristige Abfolgen von mdglichen
3Zielkonsequenzen aufgrund einer
zundchst groben Antizipation geplant
(4.).
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II. Berechnung 1 Wahrscheinlichkeiten der Bewegungsabliufe in
den Abbildungen 8 und 9 des Abschnitts 3.1.2.

In der Abbildung 8 gibt es insgesamt 7 Bewegungsabliufe, die zum
Bewegungsziel fithren. Jeder dieser Bewegungsabliufe hat - unter der
Annahme der gleichen Wahrscheinlichkeit der Einzelbewegungen jedes
Bewegungsergebnisses - eine bestimmte Wahrscheinlichkeit, die in der
Klammer hinter jedem Bewegungsablauf angegeben ist:

B1,B11,B11,B12(1/12); B1,B11,B12,B21(1/12); B2,B22,B21,B12(1/12);
B3,B31,B11,B12(1/36); B3,B31,B12,B21(1/36); B3,B32,B21,B12(1/18);
B3,B33,B31,B21(1/36)

Die Wahrscheinlichkeit des zuerst angegebenen Bewegungsablaufs zum
Bewegungsziel ergibt sich z. B. wie folgt: Bei BE sind drei Ein-
zelbewegungen gleichwahrscheinlich, jede wird also mit der Wahr-
scheinlichkeit 1/3 ausgefiihrt, also auch Bl. Dies fiihrt zu Bl__, wo
Bll mit der Wahrscheinlichkeit 1 erfolgt. Damit wird BEl_, erréicht,
wo Bll ausgefiihrt wird, die Wahrscheinlichkeit wird bei BE1l BlZ
realisiert, womit das Bewegungszxel erreicht wird. Die \hhrscge1n-
lichkeit dieses Bewegungsablaufs wird durch die Mulitplikation der
einzelnen Wahrscheinlichkeiten errechnet, womit sich 1/3 - 1-:1/2 .
1/2 = 1/12 ergibt.

Die Summe der Wahrscheinlichkeitsprodukte der 7 zum Bewegungsziel
fiihrenden Bewegungsabliufe ist 14/36=0,39, dies ist also die Uber-
gangswahrscheinlichkeit der in Abblldung 8 dargestellten Handlung.

Ebenso ergibt sich durch Aufaddierung der Wahrscheinlichkeitspro-
dukte der 9 fehlerhaften Bewegungsabldufe 22/36=0,61, also 1-0,39:

zu F @ B2,B21(1/6)

zu F2: B3,B33,B32(1/18)

zu Fy: B1,B11,B11,B11(1/18);  B2,B22,B21,B11(1/12); B3,B31,B11,
(1/36); B3,B32,B21,B11(1/18)

zu F,: B1,B11,B12,B22(1/12); B3,B31,B12,B22(1/36); B3,B33,B31,
B22(1/36)

Fiir die Abbildung 9 gilt entsprechend:

7 erfolgreiche Bewegungsverlidufe zu BZ th" Summe ihrer Wahrschein-
lichkeiten: 30/36=0,83

B1,B11,B11,Bi2(1/6); B1,B11,B12,B21(1/12); B2,B22,B21,B12(1/3);
B3,B31,B11,B12(1/18); B3,B31,B12,B21(1/36); B3,B32,B21,B12(1/9);
B3,B33,B31,B21(1/18)

3 fehlerhafte Bewegungsverliufe zu F&‘ Summe ihrer Wahrscheinlich-
keiten: 6/36=0,17 '
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B1,B11,B12,B22(1/12); B3,B31,B12,B22(1/36); B3,B. 331,B22(1/18)
In der Abbildung Al ist das Bewegungsfeld dargestellt, das sich er-

gibt, wenn keine der fehlerhaften Einzelbewegungen der Abbildung 8
und 9 mehr vorkommen.

B11
(par B
BE!'It2
B12 BE1t3

B1 t1
/ 822 & \
= B2, .=
Ax-BE, |B2 BE2, , (B21 = aFK

" 631 / o *
B3 BE2
T~ .BE3. . [B32 B3 — t3 oy
BEJtZ

Abb. A1. Bewegungsfeld der Abbildung 8 (Abschnitt 3.1.2.),
im dem nun alle zu fehlerhaften Bewegungsergeb-
nissen fiihrende Bewegungen vermieden werden.

Dann ergibt sich:

7 erfolgreiche Bewegungsverliufe zu thlo' Summe Ihrer Wahrschein-
lichkeiten: 18/18=1,0

B1,B11,B11,B12(1/6); B1,B11,B12,B21(1/6); B2,B22,B21,B12(1/3);

B3,B31,B11,B12(1/18); B3,B31,B12,B21(1/18); B3,B32,B21,B12(1/9);
B3,B33,B31,B21(1/9)
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III. Zum Abschr 3.2.2.: Korrekturen der Schitzungen von Wirk-
wahrscheinlichkeiten in folge der Wegauswertung

In der Diskussion von Korrekturen der Schidtzung von Wirkwahrschein-
lichkeiten werden im folgenden vier Fille (A, B, C, D) unterschie-
den, die sich durch die Kombination zweier je dichotomer Kriterien
ergeben (vgl. Abbildung A2).

Das eine Kriterium ist, ob das Ergebnis der Handlung H auch wirk-
lich - wie vom Handelnden beabsichtigt - zu der angezielten Folge-
konsequenz aFK gefiihrt hat, die erreichte Folgekonsequenz eFK also
gleich der angezielten Folgekonsequenz ist - oder ob dies nicht
zutrifft, also die erreichte Folgekonsequenz nicht die angezielte
Konsequenz ist. Die Alternativen eFK = aFK und eFK # aFK werden als
'Erfolg' bzw. 'MiBerfolg' bezeichnet.

Das andere Kriterium ist, ob die vom Handelnden auf der Grundlage
seiner inneren Reprisentation des Handlungsfeldes geschitzte Wirk-
wahrscheinlichkeit (von der ausgefiilhrten Handlung H zur angezielten
Konsequenz) vor der Wegauswertung vom Betrage "1 war; oder ob diese
Wirkwahrscheinlichkeit zu einem Betrag kleiner als 1 eingeschitzt
wurde.

Fall A:

Die Schitzung der Wirkwahrscheinlichkeit (P< 1) implizierte, daB
auch noch andere mit der Handlung H verbundene Wirkwahrscheinlich-
keiten zu anderen Folgekonsequenzen auBer aFK griBer als vom Betrag
0 geschdtzt wurden.

Trotz der Erreichung der angezielten Folgekonsequenz wird hier die
Wegauswertung zu mindestens 2wei Korrekturen der Schitzungen von
Wirkwahrscheinlichkeiten fiihren. Um dies 2zu verdeutlichen, soll
davon ausgegangen werden, daB der Handelnde die Wegauswertung und
damit die Korrekturen vollkommen rational vornimmt. Zunichst ist zu
fragen, wie der Handlende zu seiner Schitzung P gelangte. Sie ist
entstanden durch seine vergangenen Erfahrungen iiber die Erreichung
von Folgekonsequenzen mit der Handlung H (wobei impliziert ist, daB
diese Handlung H zu einer ganz bestimmten Konsequenz im Handlungs-
feld gehort), die er in der Vergangenheit an der gegebenen Stelle
des Handlungsfeldes gemacht hat. Angenommen, der Handelnde hat
insgesamt fiinf Erfahrungen, d. h. er hat in der Vergangenheit die
Ausgangskonsequenz bereits fiinfmal erreicht und dann die Handlung H
ausgefiihrt. Dabei mége er dreimal die nun angezielte Folgekonsequenz
aFK (in den vergangenen Erfahrungen braucht diese Folgekonsequenz
nicht die seinerzeit angezielte Konsequenz gewesen zu sein) erreicht
haben. Daher schitzt er den Betrag der Wirkwahrscheinlichkeit auf
3/5 = 0,6, was sich durch die Anzahl der Erfahrungen, in denen mit
der Handlung H die nun als Folgekonsequenz angezielte Konsequenz
erreicht wurde, geteilt durch die Anzahl aller Erfahrungen mit der
Handlung H ergibt. In der Vergangenheit hat er also zweimal eine
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Schatzung von

p(aFKIH) vor der

Wegauswertung:

PlaFKIH) < 1

B(aFKIH) = 1

ERFOLG: eFK = aFK

MISSERF. .: eFK  aFK

IMPLIKATION:

flUr mindestens eine FK
auBer aFK gilt B(FKIH)PO
KORREKTUREN:

P(aFKIH) wird erhoht -

fiir mindestens eine FK auBer
eFX wird P(FKIH) verringert
AUS DEN KORREKTUREN FOLGT:
P(aHw) wird erhoht

IMPLIKATION:

fiir mindestens eine FK
auBer aFK gilt P(FKIH)>0
KORREKTUREN:

p(aFKIH) wird verringert -
evt. auch weitere P(FKIH)

BleFKIH) wird erhdht

AUS DEN KORREKTUREN FOLGT:
PlaHw) wird verringert

IMPLIKATION:

fiir alle FK auBer afk
gilt P(FKIH)=0

KORREKTUREN:

keinel

DARAUS FOLGT:
PlaHw) wird beibehalten

IMPLIKATION:

fiir alle FK auBer afk
gilt B(FKIH)=0
KORREKTUREN:
PlaFKIH)<1
BleFK|H)>0

AUS DEN KORREKTUREN FOLGT:
P(aHw) wird verringert

Es bedeuten:

P : geschitzte Wirkwahrscheinlichkeit
H : ausgefithrte Handlung
FK : Folgekonsequenz
aFK : angezielte Folgekonsequenz
efK : erreichte Folgekonsequenz
aHw : der als maximal antizipierte Handlungsweg,
dessen Bestandteil aFK und H ist

Abb. A2. Folgen der Wegauswertung in vier Fallen, die nach
'Erfolg' vs. 'MiBerfolg’' und vorangegangener Schatzung
der Wirkwahrscheinlichkeit 'gleich 1' vs. ‘kleiner 1'
unterschieden sind.

andere Konsequenz als die nun angezielte Folgekonsequenz erreicht.
Auf diese Weise ist seine Schitzung der Wirkwahrscheinlichkeit
sukzessiv bei wiederholten Wegauswertungen entstanden.

Bei der jetzt aktuellen Wegauswertung hat der Handelnde eine Er-

fahrung mehr mit der Handlung H, also insgesamt sechs Erfahrungen,
wovon in vier Fdllen die nun angezielte Folgekonsequenz aFK erreicht
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wurde, der Hanac.nde korrigiert also seine Schitzung von 3/5 = 0,6
in 4/6 = 0,66.

Die Schitzung mindestens einer weiteren Wirkwahrscheinlichkeit von H
muB nun ebenfalls korrigiert werden. Nur eine weitere Schitzung wird
korrigiert, wenn der Handelnde in der Vergangenheit bei den Er-
fahrungen, die nicht die Erreichung der num angezielten Folgekonse-
quenz bedeuteten, jeweils dieselbe andere Folgekonsequenz erreicht
hatte. Die Schitzung der Wirkwahrscheinlichkeit zur angezielten

Folgekonsequenz vom Betrag 3/5 = 0,6 implizierte dann, daB die
Wirkwahrscheinlichkeiten zu der anderen in der Vergangenheit er-
reichten Folgekonsequenz 2/5 = 0,4 betrug. Sie wird nun ebenfalls

korrigiert in 2/6 = 0,33. Zwei weitere Schitzungen auBer der Schit-
zung der Wirkwahrscheinlichkeit zur angezielten Folgekonsequenz
missen korrigiert werden, wenn in diesen eben betrachteten beiden
Erfahrungen zwei unterschiedliche andere Folgekonsequenzen erreicht
wurden. Vor der jetzt aktuellen Wegauswertung betrugen diese Schit-
zungen beide 1/5 = 0,2. Sie werden nun korrigiert in 1/6 = 0,16.
Gelten fiir die vergangenen Erfahrungen andere als hier beispielhaft
angenommene Verhdltnisse, konnen noch mehr als zwei weitere Schit-
zungen von Wirkwahrscheinlichkeiten korrigiert werden. -

Bemerkenswert ist noch, daB8 mit dem Anwachsen der Anzahl der ver-
gangenen Erfahrungen die vorzunehmenden Korrekturen von geringerem
Betrag sind. Ist diese Anzahl z. B. 50 statt nur 5, und gelten
ansonsten gleiche Verhiltnisse, so wiirde die Schatzung der Wirk-
wahrscheinlichkeit von 30/50 = 0,6 lediglich auf 31/51 = 0,608
erh6ht werden.

Die Annahme des Handelnden, daB der geplante Handlungsweg der mit
der maximalen Wegwahrscheinlichkeit ist, wird durch die Wegaus-
wertung bestitigt. Die Schitzung dieser Wegwahrscheinlichkeit wird
dabei sogar erhéht, da ein Faktor der Produktreihe fiir die Kalku-
lation dieser Wahrscheinlichkeit nach der Korrektur der Schédtzung
P(aFK/H) erhsht wird. Der Handelnde wird also in diesem Fall nicht
nur in seiner Annahme iiber den maximalen Handlungsweg bestitigt,
sondern sogar bestirkt.

Fall B:
Es gilt die gleiche Implikation wie im Fall A.

Wiederum sind mindestens zwei Korrekturen der Schatzungen von Wirk-
wahrscheinlichkeiten notwendig. Auf jeden.Fall muB die Schitzung der
Wirkwahrscheinlichkeit zur angezielten Folgekonsequenz und zur
ungewollt erreichten Folgekonsequenz korrigiert werden. Dem ersten
Zahlenbeispiel von Fall A folgend: war P(aFK/H) vor der aktuellen
Wegauswertung 3/5, und p(eFK/H) = 2/5, so ergibt sich als Folge der
Wegauswertung p(aFK/H) = 3/6 und P(eFK/H) = 3/6, denn die Anzahl der
Erfahrungen hat sich insgesamt um 1 erhdht, die Anzahl der Errei-
chungen von eFK ist um 1 erhdht. Weitere Korrekturen kiénnen ent-
sprechend der im Fall A dargelegten Uberlegungen erforderlich sein.
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Die Richtigkeit der Annahme des Handelnden, daB es ich bei dem
geplanten Handlungsweg um den maximalen handelte, kann in Frage
stehen. Die Wegauswertung kann zu Korrekturen fijhren, die einen
anderen Handlungsweg als mit hoherer Wegwahrscheinlichkeit zur
Zielkonsequenz fithrend erscheinen lassen. Wenigstens wird eine
Uberpriifung dieser Frage durch den Handelnden erforderlich sein.

Fall C:

Die Schitzung der Wirkwahrscheinlichkeit impliziert, daB die Uber-
gangswahrscheinlichkeiten zu allen anderen Folgekonsequenzen auBer
der angezielten Folgekonsequenz als vom Betrag 0 geschitzt werden.

Hier fiihrt die Wegauswertung zu keiner Korrektur der Schitzungen der
Wirkwahrscheinlichkeiten bzw. zu keiner Verinderung der vor der
aktuellen Wegauswertung gegebenen inneren Reprisentation des Hand-
lungsfeldes.

Die Einschitzung, daB der antizipierte Handlungsweg, dessen Bestand-
teil die Handlung und die angezielte Folgekonsequenz ist, der maxi-
male ist, wird durch die Wegauswertung nicht veridndert. Auch die
Hohe der Schitzung der Wegwahrscheinlichkeit dieses Handlungsweges
wird nicht beriihrt.

Fall D:
Es gilt die gleiche Implikation wie im Fall C.

Die Wegauswertung macht mindestens zwei Korrekturen notwendig.
Erstens muB die Schitzung der Wirkwahrscheinlichkeit zur angezielten
Konsequenz, die vor der Wegauswertung 1 betrug, in einen Betrag
kleiner als 1, zweitens muB die implizierte Schitzung der Wirkwahr-
scheinlichkeit zur erreichten Folgekonsequenz, die vom Betrag 0 war,
in einen Betrag héher als 0 korrigiert werden. Die GrdBe dieser
Korrekturen ist dabei abhingig von der Anzahl vergangener Erfah-
rungen, aufgrund deren die Schitzung vom Betrag 1 zustand gekommen
war.

Entsprechend der Korrektur der Schitzung der Wirkwahrscheinlichkeit
zur angezielten Folgekonsequenz muB auch die Schitzung der Wegwahr-
scheinlichkeit des als maximal angenommenen Handlungsweges korri-
giert werden. Evtl. ist damit die Einschidtzung, daB es sich bei
diesem Handlungsweg wirklich um den maximalen handelt, in Frage
gestellt.

Im Fall D resultiert die Wegauswertung in einer Korrektur der Schit-
zung zweier Wirkwahrscheinlichkeiten und der Schitzung der Wegwahr-
scheinlichkeit des als maximal angenommenen Handlungsweges. Ange-
sichts der obigen Darstellungen - besonders ausfiithrlich zum Fall A -
zur Korrektur von Schitzungen der Wirkwahrscheinlichkeiten muB man
zunichst annehmen, daB Korrekturen nur sehr gering ausfallen, wenn
die Anzahl der in der Vergangenheit gemachten Erfahrungen hoch ist.
Betriigt diese Anzahl z. B. 50, muB die Schitzung p(aFK/H) = 1 ja
durch p(aFK/H) = 50/50 zustandegekommen sein, also in allen 50
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vorangegangenen . fahrungen die Konsequenz aFK erreicht worden sein.
Eine diesen Uberlegungen entsprechende Korrektur wird die Schitzung
lediglich in P(aFK/H) = 50/51 = 0,98 verringern, was sich kaum auf
die Kalkulation der Wahrscheinlichkeit des als maximal angenommenen
Handlungsweges auswirkt, weil nun an die Stelle des Faktors 1 der
Faktor 0,98 in die Produktreihe fiir die Errechnung der Wegwahr-
scheinlichkeit eingeht, also ein lediglich um 0,02 niedrigerer
Faktor.

Weitere Uberlegungen _verdeutlichen jedoch, daB Fall D durchaus
erhebliche Folgen fiir Anderungen von Einschdtzungen im Handlungsfeld
hat oder wenigstens haben kann.

Konkrete Handlungsfelder indern sich im Laufe der Zeit. Vom Han-
delnden nicht wahrgenommene oder nicht richtig beurteilte Anderungen
des Handlungsfeldes erfihrt der Handlende erst durch Erfahrungen,
die deutlich machen, daB sich Wirkwahrscheinlichkeiten gedndert
haben (daB8 auch ganze Konsequenzen wegfallen kénnen oder neue auf-
tauchen kénnen, soll hier auBer Betracht bleiben). Betrachten wir
* zundchst den Fall, daB eine objektive Wirkwahrscheinlichkeit von
mittlerer Hohe ist: Andert sich diese, ohne daB der Hamdelnde diese
Anderung kennt, so bedarf es einer ganzen Reihe von Erfahrungen, bis
der Handelnde eine - vorher realistische - Schatzung dieser Wirk-
wahrscheinlichkeit korrigiert. Dies mag unerheblich sein, solange
sich die in Frage stehende Wirkwahrscheinlichkeit objektiv nur
geringfiigig verdndert. Ist die objektive Veridnderung jedoch be-
tridchtlich, sinkt also z. B. eine Wirkwahrscheinlichkeit von 0,7 auf
0 ab, sinken die Wegwahrscheinlichkeiten aller Handlungswege, die
iber diese Handlung fiihren, ebenfalls auf 0. Dennoch kann der Han-
delnde diese ohne Zweifel sehr bedeutsame Anderung nur nach einer
ganzen Reihe von Erfahrungen feststellen: In den folgenden Wegaus-
wertudgen, in denen er nun die angezielte Folgekonsequenz nicht
erreichen kann, wird er glauben, 1lediglich eine vorangegangene
Uberschitzung der in Frage stehenden Wirkwahrscheinlichkeiten korri-
gieren zu miissen. Bei einer Wirkwahrscheinlichkeit vom Betrag 0,7
ist ja auch zu erwarten, daB in drei von sieben Fillen die angeziel-
te Folgekonsequenz nicht erreicht werden kann.

Da der Handelnde jedoch Anderungen im Handlungsfeld so friih wie
mbglich in seiner inneren Reprisentation beriicksichtigen muB, wird
er besonders solche Wirkwahrscheinlichkeiten beachten, die geeignet
sind, ihn auf Anderungen im Handlungsfeld aufmerksam zu machen. Nun
gibt es zwei Betrige von Wirkwahrscheinlichkeiten, deren Anderung
der Handelnde bereits mit der ersten widersprechenden Erfahrung
bemerkt. Dies sind die Wirkwahrscheinlichkeiten vom Betrag 1 und vom
Betrag 0.

Im Fall D wird nun eine Erfahrung gemacht, die sowohl einer als vom
Betrag 1 wie auch mindestens einer vom Betrag 0 geschitzten Wirk-
wahrscheinlichkeit widerspricht. Der' Handelnde wird daher diese
wiedqrsprechende Erfahrung als besonderes Signal dafiir betrachten,
daB Anderungen im Handlungsfeld wahrscheinlich sind.
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1V. Formeln fiir < Effizienz, die Divergenz und die Effizienz-Di-
vergenz

IV.1. Die Effizienz "e" einer Handlung und die Effizienz "E" einer

Konsequenz

Als MaB fiir die Effizienz einer Handlung kénnte zunichst ihre héch-
ste Wirkwahrscheinlichkeit in betracht gezogen werden. Dann hitte z.
B. in Abbildung 11 die Handlung H1 0 (= Handlung H1 zZum Zeitpunkt
t0) eine Effizienz von 0,7 und die ﬁandlung H2, . eine Effizienz von
0,8. Die hochste Wirkwahrscheinlichkeit einer Handlung soll mit
maxp(Ht ) bezeichnet werden. Wird maxp(H_ ) als MaB fiir die Effizi-

enz einer Handlung benutzt, ist jedoch fo léendes zu beachten:

Der groBte Betrag, den maxp(H__ ) erreichen kann, ist 1. Der nie-
drigste ist jedoch nicht 0. Digs liegt daran, daB sich alle Wirk-
wahrscheinlichkeiten einer Handlung zu 1 aufaddieren miissen (vgl.
Abschnitt 2.1.). Der niedrigste Betrag, den maxp(H n) iiberhaupt
erreichen kann, ist dann abhingig von der Amzahl aller Folgekon-
sequenzen, die mit N(Kt +1) bezeichnet werden soll, und er wird nur
dann erreicht, wenn mit Ser Handlung alle N(K + ) Folgekonsequenzen
erreicht werden kénnen und dariiber hinaus alig ﬁbergangswahrschein*
lichkeiten gleich groB sind - also 1/N(K +l) - sind. Ist nur eine
Wirkwahrscheinlichkeit kleiner als I/N(k: . }, so muB mindestens
eine der anderen Wirkwahrscheinlichkeiten' groBer als 1/N(K n+l)
sein, dann wird auch maxp(H, ) gréBer als 1/N(K +1) Die aurch
maxp(H,_ ) definierte Effizienz einer Handlung kann gfso nur dann den
Betrag erreichen, wenn die Anzahl der Folgekonsequenzen gegen
unendlich geht.

Wir wollen jedoch die Effizienz einer Handlung so definieren, da8
sie zwischen 0 und 1 liegen kann. Dies wird dadurch erreicht, daB
als Effizienz einer Handlung nicht maxp(H,_ ) selbst gilt, sondern
daB die Differenz zwischen der giiltigen maxp(H__) und der niedrig-
sten moéglichen maxp(H, ) - also 1/N(K +1) - ind Verhiltnis gesetzt
wird zur Differenz zwischen der hﬁchsggn moglichen maxp(H__) - also

1 - und der niedrigsten méglichen maxp(th). Daher wird die Effizi-
' '

enz 'e' einer Handlung definiert durch:
e(H ) = maxp(ipy) - 1NKygyy)  NKigpyy) *maxp(,) - 1

tn

1= NG y) N(Kipyp) - 1
wobei:
th = Handlung, fiir die e berechnet wird
., = hochste Wirkwahrscheinlichkeit der Handlung H

maxp (Htn) tn
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N(K ) = Anzahl aller Konsequenzen im folgenden Z .punkt, wobei
auch die Konsequenzen mitzuzdhlen sind, die nur durch
andere Handlungen erreicht werden kénnen - d. h. auch
die Konsequenzen, zu denen th mit einer Wirkwahrschein-

lichkeit von 0 fiihrt.

tn+l

Die so definierte Effizienz e einer Handlung kann zwischen 0 (unab-
hingig von der Anzahl der Folgekonsequenzen) und 1 liegen. Eine

Effizienz von e = 0,0 gilt, wenn alle Konsequenzen des folgenden
Zeitpunktes mit der gleichen Wahrscheinlichkeit erreicht werden
konnen. Die Effizienz e = 1,0 gilt stets, wenn die Handlung mit der

ilbergangswahrscheinlichkeit 1 zu einer der Konsequenzen im folgenden
Zeitpunkt fiihrt.

Die Effizienz "E" einer Konsequenz kann nun als die Effizienz "e"

der Handlung, deren "e"™ am hochsten ist, definiert werden:

N(K ) * maxp(Hl...Hn) - 1

tn+l

E(K, ) =
tn
N(Ktn+1) -1

wobei:

Konsequenz, fiir die E berechnet wird

héchste Wirkwahrscheinlichkeit der mit der Konse-
quenz K, verfiigharen Handlungen, wobei alle Wirk-
wahrschéinlichkeiten aller Handlungen beriicksich-
tigt werden.

) = Anzahl aller Konsequenzen im folgenden Zeitpunkt,
wobei auch die Konsequenzen mitzuzihlen sind, die
nicht von K aus erreichbar sind, also nur von
anderen Konse&uenzen des gleichen Zeitpunkts.

Ktn
maxp (H1...Hn)

N(Kt:n+l

E kann zwischen O (unabhingig von der Anzahl der Folgekonsequenzen)
und 1 liegen. E wird 0, wenn von einer Konsequenz aus alle Folgekon-
sequenzen mit der gleichen Wahrscheinlichkeit erreicht werden,
gleichgiiltig welche Handlung ausgefiihrt wird.

1V.2. Die Divergenz "D" einer Konsequenz

Soll das MaB fiir die Divergenz einer Konsequenz wie E zwischea 0 und

1 liegen, bietet sich zundchst das Verhdltnis der Anzahl der im

folgenden Zeitpunkt erreichbaren Konsequenzen - sie wird mit

N(l(tn+1 p’o) bezeichnet - zu der Anzahl aller Folgekonsequenzen -
’ - . as

also N(Ktn+1) an, d. h. N(Ktn+l,p>o)/N(Ktn+l)' Diese GriéBe kann

jedoch nur dann O erreichen, wenn N(Ktntl) gegen unendlich geht.
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Daher soll die .vergenz D einer Konsequenz Ktn definiert werden
durch

_ N(Kt‘.nﬂ.[»o) -1
D(Ktn) -
NKiger) - 1
wobei:
Ktn = Konsequenz, fiir die D berechnet wird.

Anzahl der Konsequenzen des folgenden Zeitpunktes,
die von K n aus erreichbar sind.

Anzahl afier Konsequenzen des folgenden Zeitpunk-
tes.

N(Ktn+1,p>o0)

N(Ktn+1)

Damit ist auch D eine GroBe, die zwischen 0 und 1 liegt, wobei der
Betrag Null unabhingig von der GriBe N(K + ) erreicht werden kann.
Ein D = 0 ergibe sich, wenn von einer Konsequenz aus nur eine der
Folgekonsequenzen des Handlungsfeldes erreichbar ist, ein D = 1,
wenn alle Folgekonsequenzen erreichbar sind.

IV.3. Die Effizienz-Divergenz "ED" einer Konsequenz

Mit der Effizienz E und der Divergenz D sind Begriffe eingefiihrt
worden, die zur formalen Charakterisierung von Konsequenzen dienen
kénnen. E und D sind in dem Sinne voneinander unabhidngig, daB die
Héhe von E nicht eine Héhe von D voraussetzt, was umgekehrt eben-
falls gilt. Dies wird in Abbildung A3 demonstriert, in der KAtn die
Effizienz E = 1 und die Divergenz D = 0 hat, fiir KB, gilt dagégen E
_ _ tn

=0und D = 1.

Hl——5——2K1,_ .. ;11——--'5-—-1<1tm1
KA 1.0 KB, | N

H2 K2, ,, H2E—— K2, >

E=1:;D=0 E=0;D=1

Abb. A3. Zwei Konsequenzen, mit denen die Unabhdngigkeit von
Effizienz (E) und Divergenz (D) veranschaulicht wird.
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ZusammengefaBt sind diese beiden Aspekte in dem riff "Effizi-
enz-Divergenz", abgekiirzt "ED", der sich mit Hilte der folgenden
Formel definieren liBt:

N(Ktn+1)
maxp(Kitn+1) -1
_ i=1
ED(KLn) =
N(Ktn+1) !

wobei:

Konsequenz, fiir die ED berechnet wird.
maximale Wirkwahrscheinlichkeit, mit der die Kon-
sequenz Ki durch eine der Handlungen der Kon-
sequenz K erreicht wird (man beachte: maxp
(Kitn 1) wird gefunden, in dem von Ki o1 2US die
zu 1ﬁr fiilhrende maximale Wirkwahrséheinlichkeit
gesucht wird. Es werden also nicht etwa die maxi-
malen Wirkwahrscheinlichkeiten der Handlungen von
Kt gesucht: es ist mdglich, daB maximale Wirk-
wilrscheinlichkeiten einzelner Handlungen in die
Berechnung von ED nicht eingehen.
) = Anzahl der Konsequenzen des Zeitpunkts t , wobei
. . o . 3n+1

auch die Konsequenzen mitzuzshlen sind, die von K

. : . tn
aus nicht erreichbar sind.

Kt
magp(Ki )

tn+l

N(Ktn+_1

Es wird darauf verzichtet, genau zu erliutern, wieso im Nenner und

Zihler von ED der Subtrahend 1 bendtigt wird, damit die geringste

mogliche GriéBe von ED - wie schon bei e, E und D - unabhingig von

N(K ) ist. Man vgl. dazu die vorangegangenen entsprechenden
tntl .

Argumentationen.

Im Falle der Abbildung 14 (siehe Abschnitt 4.1.3.) muB aus folgendem
Grund ED = 0 sein: Wenn jede Folgekonsequenz von jeder Handlung aus
mit der jeweils gleichen Wahrscheinlichkeit erreicht wird, sind
diese Wahrscheinlichkeiten die gleichen, wie die Wirkwahrschein-
lichkeiten einer einzelnen Handlung. Diese summieren sich zu 1,0
auf, also auch die Wahrscheinlichkeiten, die in der Formel fiir ED in
maxp (Ki ) aufaddiert werden. Ist in ED aber maxp(Kitn+1) = 1,0,

so ist £B*170,0.

Der Wert von ED kann die Werte weder von E noch von D iiberschreiten.
Dies wird im folgenden gezeigt (man beachte: Die Formeln fiir E, D

318



und ED sind id¢ (sch bis auf den jeweiligen Subtraktor im Zihler):
E habe eine bestimmten Wert x> 0. Dieser ergibt sich durch Ein-

setzen der hochsten Wirkwahrscheinlichkeit m > 0 als Subtraktor in-
die Formel fiir E, also '

(N(Ktnﬂ) . m) -1

N(K )

tn+l

Da m die hichste Wirkwahrscheinlichkeit ist, sind alle anderen Uber-
gangswahrscheinlichkeiten zu den anderen Folgekonsequenzen kleiner
oder gleich m. ED wird nun umso gréBer, je gréBer der Subtraktor
Zlnaxp(Ki +1). Er kann hochstens den Wert N(l(t +1) * m annehmen,
dies ist 48F Fall, wenn alle Wirkwahrscheinlichkeiten gleich m sind.
Der hochste erreichbare Wert fiir ED ist also der Wert x = E. In
diesem Fall muB auch D = 1 sein, da alle Folgekonsequenzen erreicht
werden kénnen. (Wenn D = 1 folgt aber nicht zwangsliufig, daB auch
ED = x.)

Umgekehrt habe D einen bestimmten Wert y>0. Dieser- ergibt sich
durch Einsetzen der Anzahl von q >0, wobei q = Anzahl der mit Wahr-
scheinlichkeiten groBer 0 erreichbaren Folgekonsequenzen. Also

q-1

N(K ) -1

tnt+l
Nur diese q Wahrscheinlichkeiten wirken sich auf die Summe maxp
(Ki ) erhdhend aus, die anderen N(K ) - q Wahrscheinlichkeiten
sin&nt}.lmaxp(Ki )} wird nun umso %?B er, je hohe die q Wahr-
Lo p tntl . ’ R .
scheinlichkeiten. fm besten Falle sind sie alle 1. Dann ergibt sich
maxp(Kitn 1) = q 1 = q. Der hichste erreichbare Wert fiir D ist
also y = B! In diesem Falle muB auch E = 1 sein, da bereits das Vor-
handensein nur einer Ubergangswahrscheinlichkeit vom Betrage 1 zu
einem E = 1 fiihrt. (Daher folgt aus E = 1 auch nicht notwendig ED =
y.)

Die Hohe der Werte der Effizienz und der Divergenz sind zwar not-
wendig fiir die Hohe der Effizienz-Divergenz, jedoch nicht hinrei-
chend.

" Mit etwas Humor kann noch der Fall ED kleiner O in betracht gezogen

werden. Dieser Fall kann nur fiir eine Konsequenz gelten, fiir die es
keine Handlung gibt (auch nicht die Handlung 'Nicht-Handlung', fiir
die es ja auch Wirkwahrscheinlichkeiten gibt), denn gibt es min-
destens eine Handlung, miissen sich die Wirkwahrscheinlichkeiten
dieser Handlung zu 1 aufaddieren, womitImaxp(Ki + ) = 1 und somit
ED = 0 wird. Wird also eine solche Konsequenz erreicht, kann der
Handelnde seinen Handlungsweg iiberhaupt nicht fortsetzen, er kann
folglich den Zeitpunkt t nicht erreichen: Das Erreichen dieser

Konsequenz bedeutet den Tgaldes Handelnden.
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V. Zur Defir. ,n der Kontrolle in einem Handlungsbereich: Die bes-
sere Geeignetheit von ED gegeniiber dem arithmetischen Mittel

aller Wegwahrscheinlichkeiten

K2 k2 K2
tns -6 tns+2 / tns+3

S I

mogliche sali s [ ED der
Ausgangs- K X2 mogth':he uelk:vz\sequenlze:' K2 Ausgangs-
konsequenzen tn+1 tn+1 tn+2 tn+2 |, Ttn+3 tn+3 | konsequenzen
maximale wegwahrscheihlichk'eitén l
|
Kin 0,8 0,6 0,64 0,48 , 0,512 0,384 0,4
Kl net 0,8 0,6 | 0,64 0,48 0,4
xztm, 0,8 0,6 | 0,64 0,48 0,4
Kline2 : 0,8 0.6 0.4
KZtns2 | 0.8 0.6 0,4
arithmetisches Mittel . | 6 «
derWegwahrscheinl ichkeiten * 0:66% | £ -0
arithmetisches Mittel der Wegwahrscheinlichkeiten: 0,625

Abb. A4. Veranschaulichung der Abhangigkeit des arithmetischen Mittels

aller Wegwahrscheinlichkeiten von der GrioRe des betrachteten
Handlungsfeldes.

In der Abbildung A4 ist der Handlungsbereich iiber alle Zeitpunkte
hinweg in gleicher Weise gestaltet. Es gibt immer zwei Folgekon-
sequenzen, von denen die eine mit einer maximalen Wirkwahrschein-
lichkeit von 0,8, die andere mit einer maximalen Wirkwahrschein-
lichkeit von 0,6 erreichbar ist. Endet in Abbildung 14 der Hand-
lungsbereich mit dem Zeitpunkt T +o ergibt sich das arithmetische
Mittel aller maximalen Handlungswege zu 0,665; endet er mit tn

ergibt sich das arithmetische Mittel zu 0,625, ist also niedriger:
Dies hat seine Ursache darin, daB die maximalen Wegwahrscheinlich-
keiten von den friiher zu den weiter entfernt liegenden Konsequenzen
niedriger sind als die maximalen Wegwahrscheinlichkeiten zwischen
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zeitlich ndher beieinanderliegenden Konsequenzen: ersteren Fall
ist die Reihe der aufzumultiplizierenden einzelnen Wirkwahrschein-
lichkeiten linger. In Handlungsbereichen mit mehr Zeitpunkten treten
dann bei der Bildung des arithmetischen Mittels diese niedrigeren
Wegwahrscheinlichkeiten der lingeren maximalen Handlungswege hdufi-
ger auf. Das arithmetische Mittel der maximalen Wegwahrscheinlich-
keiten verringert sich daher mit zunehmender zeitlicher Erstreckung
des Handlungsbereiches. (In #hnlicher Weise ist das arithmetische
Mittel aller maximalen Wegwahrscheinlichkeiten abhdngig von der
Anzahl der in den verschiedenen Zeitpunkten zur Verfiigung stehenden
Konsequenzen: ist diese Anzahl héher zu den friiheren Zeitpunkten,
ergibt sich ein hdheres arithmetisches Mittel, ist sie hoher zu den
spiteren Zeitpunkten, ergibt sich ein niedrigeres arithmetisches
Mittel.)

Nun kénnte man argumentieren, diese Abhidngigkeit des arithmetischen

(4] i~
)/K‘tml / Kt ine2
HY H2
.8/
Ktn {6
H1 -6
Kztnol K",th
mogliche mdgliche Zielkonsequenzen mogliche miogliche Zielkonsequenzen
Ausgangs- . Ausgangs-
konse- K‘tml Kztml K'tnoZ Kztn#Z konse- K‘tm! Kztnol K‘tn»Z Kztmz
quenzen quenzen
maximale Wegwahrschlk. ED maximale Wegwahrschlk. EE
¥
Kn 0,6 0,4 6,36 0,24 {0,0 Kin - 0,9 0,1 0,81 0,09 |0,0
LS P 0,6 0,4 0,0 Klnat 0,9 0,t 0,0
K2tnes 0,6 0.4 [0.0f Kgp,, 0,9 0,1 0,0
arithm. Mittel : 0,45 ED= arithm, Mittel : 0,4875 f0-
0,0 0,0

Abb. A5. Vergleich zweier Handlungsfelder, in denen das arithmetische
Mittel aller maximalen Wegwahrscheinlichkeiten unterschiedlich
ist, nicht aber die durchschnittliche Effizienz-Divergenz.
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Mittels von de. .nzahl der Zeitpunkte (und der Anzahl der Konsequen-
zen zu verschiedenen Zeitpunkten) sei wiinschenswert, denn griBere
Handlungsbereiche sind auch weniger gut kontrollierbar als kleinere.
Es ist jedoch einzuwenden, daB Handlungsbereiche immer sehr groB
sind und die Frage, mit welchem Zeitpunkt sie enden, mehr eine Frage
danach ist, bis zu welchem Zeitpunkt man sie betrachten will.

Die bessere Geeignetheit von ED gegeniiber dem arithmetischen Mittel
aller maximalen Wegwahrscheinlichkeiten 1&B8t sich noch wie folgt
demonstrieren.

In Abbildung A5 sind zwei Handlungsbereiche dargestellt, in denen
das Erreichen der jeweiligen Folgekonsequenzen v&llig unabhingig von
den Handlungen ist (vgl. auch Abbildung 14, die Wahl der Handlungen
ist beliebig, die mit ihnen verkniipften Wirkwahrscheinlichkeiten
entsprechen lediglich den 'Auftretenswahrscheinlichkeiten' der
Konsequenzen). Diese Verhiltnisse spiegeln sich in den ED fiir Fall
(a) und (b) wieder, in beiden Fillen ist ED = 0. Die arithmetischen
Mittel der maximalen Handlungswege unterscheiden sich jedoch, sie
wiirden auf eine hdhere objektive Kontrolle im Handlungsbereich im
Fall (b) schlieBen lassen, obwohl ein Handelnder in-beiden Fillen
die Erreichung der jeweiligen Folgekonsequenzen durch die Auswahl
einer Handlung nicht beeinflussen kann.
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VI. Die exakte . .fassung der Regulierbarkeit von Handlungsberei-

chen durch Beriicksichtigung der Varianz der ED's in den ein-

zelnen Zeitpunkten

In allen Darstellungen werden wir stets als MaB fiir die Regulier-
barkeit von Handlungsbereichen ED gebrauchen, obwohl die folgende

Argumentation zeigt,

barkeit noch nicht erschépfend kennzeichnet.

madgliche
Ausgangs-
konsequ.

H1\*Z\‘
K'Itz K1
H2
Hl .7
K2 K2 K1
ti I, t2 2
- 2"
mogliche Zielkonsequenzen
K1H K2t1 K!tz Kth KltJ K2t3
1,0 1,0 1,0 t,0 0,7 0,7
1,0 1,0 0,7 0,7
1,6 1,0 0,7 0,7
0,7 0,7
0,7 0,7
arithmetisches Mittel der
maximalen Wegwahrsch. = 0,83

t3

1,0
1,0
1,0
0,2
0,2
£D=
.68

1. t1
H1
to
Hz\i;\‘
KZ K2 4]
. tt ) t2 1
Hz/“* HZ/
mdgliche | mogliche Zielkonsequenzen
_}Ausgangs- K1t1 KZt1 Kltz K?tz K‘t3 KZt3
konsequ.
KtD 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0
Klt1 1,0 1,0 1,0 1,0
K2t1 0,7 0,7 0,7 0,7
Klis 0,7 ?Z
Kztz 1,0 1,
arithmetisches Mittel der

maximalen Wegwahrsch. = 0,9

Abb. A6. Vergleich zweier Handlungsfelder, der veranschaulicht,
daB zur exakten Erfassung der Regulierbarkeit auch die

V§r1anz der ED's in den einzelnen Zeitpunkten beriick-

sichtigt werden miiSte.

daB streng genommen ED allein die Regulier-

Abbildung A 6 zeigt zwei Handlungsbereiche, deren ED gleich groB
ist. Sie unterscheiden sich lediglich dadurch, daB im Handlungsbe-
reich A zwei der insgesamt drei Konsequenzen mit ED = 1 im gleichen

Zeitpunkt -ndmlich t
drei Konsequenzen mik ED
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Den zugehtrigen Tabellen ist zu entnehmen, daB die . <chschnittliche
maximale Wegwahrscheinlichkeit aller moglichen Handlungswege im
Handlungsbereich B hoher ist, obwohl die Handlungsbereiche die
gleiche Anzahl von Zeitpunkten und Konsequenzen besitzen. Auch ohne
solche Berechnungen ist wohl unmittelbar einsichtig, daB im Hand-
lungsbereich B jede beliebige Konsequenz von K aus mit einer
maximalen Wegwahrscheinlichkeit von 1 erreichbar ist, nicht jedoch
im Handlungsbereich A die Konsequenzen des Zeitpunktes t3.

Damit wird deutlich, daB auBer der durchschnittlichen Hthe der
Effizienz-Divergenz (also ED) auch die Verteilung der hoch effi-
zient-divergenten Konsequenzen iiber die verschiedenen Zeitpunkte des
Handlungsbereiches beachtet werden miiBte: Am giinstigsten ist es
zweifellos, wenn in jedem Zeitpunkt mindestens eine hoch effizient-
divergente Konsequenz liegt. Eine Massierung von hoch effizient-di-
vergenten Konsequenzen in einem Zeitpunkt ist wenig hilfreich fiir
einen Handelnden, wenn es in den anderen Zeitpunkten nur niedrig
effizient-divergente Konsequenzen gibt. Dieser Gesichtspunkt ist
in - allerdings nur lockerer - Beziehung zu sehen mit dem Begriff
"simple structure" von Thurstone (1947).

Formal lieBe sich dieser Aspekt der Kontrollierbarkeit eines Hand-
lungsbereiches, der von tn bis tm reicht, erfassen durch

2
E SED, ti

3

wobei S(zED ti) die Varianz der ED's des Zeitpunktes t. darstellt.
Diese Summe’®ist jedoch allein nicht ausreichend, um die Regulier-
barkeit eines Handlungsbereiches abzubilden, da S(? D t,) auch klein
wird, wenn alle ED's der Konsequenzen des Zeitpungieb %. sehr hoch
sind, was fiir sehr viele Zeitpunkte eines Handlungsraﬁmes gelten
kénnte, wodurch auch die Aufsummierung in einem niedrigen Wert
resultiert. Fiir die Regulierbarkeit miiBte also auf jeden Fall auch
ED beriicksichtigt werden.

Wie schon erwdhnt, soll aber dieser Aspekt der Regulierbarkeit in
dieser Arbeit nicht weiter beachtet werden, da spdtere Argumen-
tationen dadurch nur kompliziert wiirden, ohne daB sich die Grundziige
der Argumente indern.

Es wird also - etwas ungenau - stets ED als Regulierbarkeit eines

Handlungsbereiches bezeichnet, d. h. als die "objektive" Kontrolle
eines Handelnden in einem Handlungsbereich.
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VII.

10.

11.

12.

13.

15.

16.

Die "Ii rnal-External Control Scale" von Rotter
(vgl. 1966, hier ohne Filler-Items) '

Many of the unhappy things in people's lives ar partly due to
bad luck.

People's misfortunes result from the mistakes they make.

One of the major reasons why we have wars is because people
don't take enough interest in politics.

There will always be wars, no matter how hard people try to
prevent them.

In the long run people get the respect they deserve in this
world.

Unfortunately, an individual's worth often passes unrecognized
no matter how hard he tries.

The idea that teachers are unfair to students is nonsens.

Most students don't realize the extent to which their grades
are influenced by accidental happenings.

Without the right breaks one cannot be an effective leader.
Capable people who fail to become leaders have not taken ad--
vantage of their opportunities. ) -

No matter how hard you try some people just don't like you.
People who can't get others to like them don't understand how
to get along with others.

I have often found that what is going to happen will happen.
Trusting to fate has never turned out as well for me as making
a decision to take a definite course of action.

In the case of the well prepared student there is rarely of
ever such a thing as an unfair test.

Many times exam questions tend to be so unrelated to course
work that studying is really useless.

Becoming a success in a matter of hard work, luck has little or
nothing to do with it.

Getting a good job depends mainly on being in the right place
at the right time.

The average citizen can have an influence in government deci-
sions.

This world is run by the few people in power, and there is not
much the little guy can do about it.

When I make plans, I am almost certain that I can make them
work.

It is not always wise to plan too far ahead because many things
turn out to be a matter of good or bad fortune anyway.

In my case getting what I want has little or nothing to do with
Tuck.

Many times we might just as we decide what to do by flipping a
coin.

Who gets to be the boss often depends on who was lucky enough
to be in the right place first.

Getting people to do the right depends upon ability; luck has
little to do with it.
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17.

18.

20.

21.

22.

23.

25.

26.

27.

28.

As far as world affairs are concerned, mo. of us are the
victims of forces we can neither understand nor control.

By taking an active part in political and social affairs the
people can control world events.

Most people don't realize the extent to which their lives are
controlled by accidental happenings.

There really is no such thing as "luck".

It is hard to know whether or not a person really likes you.
How many friends you have depends upon how nice a person you
are.

In the long run the bad things that happen to us are balanced
by the good ones.

Most misfortunes are the result of lack of ability, ignorance,
laziness, or all three.

With enough effort we can wipe out political corruption.

It is difficult for people to have much control over the things
politicians do in office.

Sometimes I can't understand how teachers arrive at the grades
they give.

There is a direct connection between how hard I study and the
grades 1 get.

Many times I feel that I have little influence over the things
that happen to me.

It is impossible for me to believe that chance or luck plays an
important role in my life.

People ar lonely because they don't try to be friendly.

There's not much use in trying too hard to please people, if
they like you, they like you.

What happens to me is my own doing.

Sometimes I feel that I don't have enough control over the
direction my life is taking.

Most of the time I can't understand why politicians behave the
way they do.

In the long run the people are responsible for bad government
on a national as we as on a local level.
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