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1 Zusammenfassung der Ergebnisse

Der aktuelle Rechtsrahmen ist nicht auf den Einsatz von AMR ausgelegt. Mit der neuen europdischen
Maschinenverordnung wurde bisher erst ein einziges Gesetz verabschiedet, welches den Begriff ,,au-
tonomer mobiler Roboter” explizit erwdhnt. Trotz der fehlenden Beriicksichtigung von AMR in der
Gesetzgebung, ist es bereits méglich, AMR im 6ffentlichen Raum einzusetzen. Der Genehmigungspro-
zess ist allerdings mit zahlreichen Komplikationen verbunden und oft von Einzelfallentscheidungen
abhingig. Aufgrund dessen werden technische sowie unternehmerische Innovationen durch das aktu-
elle Recht verlangsamt oder sogar vollstindig verhindert.

Die Entwicklung, Herstellung und Anwendung von AMR kommt mit diversen Rechtsbereichen in Kon-
takt. Allein bei der Produktion der Hardware muss neben dem konventionellen Produktsicherheits-
recht zusatzlich das Strafdenverkehrsrecht beriicksichtigt werden. Die beiden Rechtsregime sind
nicht immer aufeinander abgestimmt und widersprechen sich zum Teil. Das liegt auch an dem Ne-
beneinander von deutscher und europaischer Gesetzgebung.

Die Betrachtung des Strafdenverkehrsrechts zeigt am deutlichsten, wie unvorbereitet das Recht auf die
neue Technologie AMR ist. Lieferroboter werden im Rahmen der europaischen Typgenehmigungsver-
ordnung als Kraftfahrzeug Kklassifiziert, wenn sie mit einer Geschwindigkeit von mindestens
25 km/h fahren kénnen. Dagegen sind langsamere Lieferroboter oder Roboter, die Arbeit verrichten
(z. B. Reinigungsroboter), keine Kraftfahrzeuge nach europaischem Recht. Aufgrund weniger strengen
Anforderungen fallen im deutschen Recht wiederum alle AMR unter die Definition des Kraftfahrzeugs.
Nicht nur das, sie unterliegen sogar dem Rechtsrahmen fiir Fahrzeuge mit autonomen Fahrfunkti-
onen und diirfen somit nur innerhalb eines festgelegten Betriebsbereichs zum Einsatz kommen.

Die zum Teil verpflichtende Anwendung des deutschen Strafdenverkehrsrechts beeinflusst zudem in-
novationstechnische Aspekte. Die geltenden Gesetze enthalten einen abschliefRenden Katalog von
Beleuchtungs- und Akustikeinrichtungen, die in Fahrzeugen verbaut sein diirfen. Dadurch soll sicher-
gestellt werden, dass nur allgemein anerkannte Zeichen im Strafdenverkehr eingesetzt werden und die
Sicherheit erhoht wird. Fiir AMR bedeuten diese Vorschriften allerdings, dass grundsatzlich weder
Displays noch Sprachausgaben zuléssig sind. Diese Features diirfen nur mit Ausnahmegenehmigungen
integriert werden.

Ein weiteres Hindernis fiir den Einsatz von AMR stellt das Datenschutzrecht dar. Wie bereits auto-
nome Personenkraftwagen, verwenden AMR ebenfalls Sensoren und insbesondere Videokameras, um
ihre Umgebung zu erkennen und sich sicher fortzubewegen. Im Gegensatz zu ,klassischen“ autonomen
Fahrzeugen kann der Kameraeinsatz jedoch nicht mit der Begriindung gerechtfertigt werden, dass
ohne die Videokameras eine erhebliche Gefahr fiir das Leben anderer Personen bestehen wiirde, da
ihre Gefahr vorrangig in ihrer Eigenschaft als Stolperfalle besteht. Aus diesem Grund miissen die Vide-
okameras von AMR mit modernster Software ausgestattet sein, die Abbildungen von Menschen kom-
plett automatisch anonymisieren konnen. Um diese Anforderungen zu erfiillen, sind erhebliche In-
vestitionen und zeitintensive Untersuchungen erforderlich.

Zusatzliche Probleme ergeben sich aus der Vielzahl der anderen Gesetze, die je nach Einzelfall ein-
schldgig sein kdnnen. Einige dieser Gesetze wurden erst in den letzten Jahren beschlossen, sodass die
betroffenen Unternehmen noch keine Erfahrungen sammeln konnten. Beispielhaft zu nennen sind die
KI-Verordnung, die EU-Maschinenverordnung oder die Produktsicherheitsrichtlinie. Die hohe Anzahl
der relevanten Gesetze belastet nicht nur Unternehmen, die AMR herstellen, sondern auch Unterneh-
men, die AMR gewerblich einsetzen wollen. Die Rechtsunsicherheiten bringen ndamlich ein erhebliches
Haftungsrisiko mit sich.
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2 Hintergrund und Ziele der Studie

Der Einsatz von Robotern hat sich in der Vergangenheit auf industrielle Betriebe beschrankt. Fiir
diese gewerblichen, geschiitzten Bereiche existieren bereits viele gut funktionierende Automatisie-
rungstechnologien. Demensprechend hat sich dort auch der Begriff des autonomen mobilen Roboters
zuerst etabliert.

AMR zeichnen sich dadurch aus, dass sie sich auf nicht definierten Strecken fortbewegen, ohne von
Menschen gesteuert zu werden. In den letzten Jahren sind auch private Haushalte starker mit AMR in
Kontakt gekommen. Vor allem Staubsauger- und Rasenméhroboter sind inzwischen Normalitat. Wie
beim Industrieeinsatz bewegen sich diese Roboter in iiberschaubaren Bereichen und kommen nur mit
einem begrenzten Personenkreis in Kontakt.

Neben privaten Flachen bietet der 6ffentliche Raum mit seinen Verkehrs- und Griinflaichen sowie 6f-
fentlich zuganglichen Gebéduden fiir mobile Roboter zahlreiche Anwendungsfelder. Dazu gehéren bei-
spielsweise die Mikrologistik (z. B. der Pakettransport), die Reinigung und Pflege von Platzen und
Griinflachen oder die Inspektion und Bewachung in Betrieben mit dffentlich zuganglichen Bereichen
(z. B. Krankenhduser, Universitaten, Bahnhofe).

Der offentliche Raum birgt allerdings eine Reihe spezifischer Herausforderungen. Die Interaktionen
zwischen Menschen und Roboter sind besonders vielfaltig und haufig unvorhersehbar. Sie bergen Si-
cherheitsgefahren, die oft mit unklaren rechtlichen Rahmenbedingungen einhergehen. Diese Fakto-
ren erschweren den wirtschaftlichen Erfolg. Die Anpassung bestehender AMR-Systeme an die neuen
Anwendungsfille ist mithin ein wichtiger Schliissel zur Kommerzialisierung dieser Technologie.

Inzwischen ist die Technologie so weit fortgeschritten, dass immer mehr Unternehmen versuchen,
AMR fiir neue Zwecke zu verwenden. Die grofdte Aufmerksamkeit erhalten Lieferroboter, die mit Stau-
raum ausgestattet sind und Waren von A nach B transportieren. Diese Entwicklung ist nicht nur in den
USA und China zu beobachten. Auch in Deutschland gibt es zahlreiche Projekte, die sich dem Thema
widmen. Die vorliegende Studie ist ebenfalls Teil eines solchen Forschungsprojekts und entstand im
Rahmen des ,Roboter Kompetenz- und Interaktionsclusters rokit“. Sie beschaftigt sich mit der
Frage, unter welchen Voraussetzungen der Einsatz von AMR im &ffentlichen Raum in Deutschland zu-
lassig ist und welche Risiken beim Einsatz zu beachten sind.

Als Vor- und Wegbereitung des Kompetenzclusters rokit werden im dreijahrigen Férderzeitraum drei
Anwendungsfille exemplarisch untersucht (vgl. 3 Beschreibung der Anwendungsfille). Der Ro-
boter MULI wird Menschen bei ihrem Einkauf in einem Elektronikfachgeschaft assistieren. Der vier-
beinige Roboter SPOT wird auf einem belebten Universitdtscampus das Geldnde inspizieren und ein
Reinigungsroboter wird gemeinsam mit Mitarbeitenden einer Stadtreinigung die Flachen eines offent-
lichen Parks von Miill befreien. Die zahlreichen Anforderungen im Rahmen dieser Anwendungsfélle
liefern die Motivation fiir das Projekt rokit und leiten die Forschungs- und Entwicklungsarbeiten, in-
klusive der vorliegenden Studie.

Die Ergebnisse der Studie werden insbesondere - aber nicht nur - kleineren und mittleren Unter-
nehmen sowie Start-Ups zugutekommen, die naturgemaf3 ihren Fokus auf die technische Entwicklung
legen miissen und vergleichsweise wenige Ressourcen fiir die Analyse der rechtlichen Rahmenbedin-
gungen haben. Zudem soll die Stude politischen Entscheidungstragenden bei Regulierungsvorhaben
Unterstiitzung bieten. Die 6ffentliche Verwaltung kann im Hinblick auf Beschaffung sowie auf ihre ord-
nungsrechtlichen Aufgaben ebenfalls von der Studie profitieren. Grenzen der Studie bestehen beziig-
lich des Forschungsprivilegs. Auf dieses Thema wird nicht ndher eingegangen, da der Fokus auf dem
wirtschaftlichen Einsatz von AMR liegt.



Rechtliche Bedingungen fiir den Einsatz autonomer mobiler Roboter im "\E M
offentlichen Raum

3 Beschreibung der Anwendungsfalle

3.1 Begriffserklarung: Autonome mobile Roboter

Ein autonomer mobiler Roboter ist ein System, das sich mit minimalem oder gar keinem menschlichen
Eingriff in einer unvorhersehbaren und teilweise unbekannten Umgebung bewegt.! Zur Ausfithrung
von Aufgaben nutzt er Wahrnehmungssysteme fiir die Navigation und ein Steuerungssystem oder
eine kognitive Einheit zur Koordination aller Teilsysteme. Diese Roboter miissen in der Lage sein, ohne
Unterbrechungen zu navigieren und Hindernissen sowohl in Innenrdumen als auch im Freien auszu-
weichen. Sie verfiigen liber eine Vielzahl von Sensoren, wie Sonar, Tragheitsmessgerate und Laser-
entfernungsmesser, um die Fortbewegung, Wahrnehmung und Navigation sicherzustellen. Diese Sen-
soren konnen entweder am Roboter selbst angebracht oder extern in der Umgebung positioniert sein.
Wichtige Bestandteile sind die Umgebungsmodellierung, -erkennung, -planung und -bewegung, die es
dem Roboter ermoglichen, eine komplexe Umgebung dhnlich wie der Mensch zu verstehen und zuver-
lassig Aufgaben zu erfiillen.2 Autonome mobile Roboter arbeiten hdufig in menschlichen Umgebungen,
teilen sich den Raum mit Menschen und agieren wie Cobots.3

3.2 MULI

Im ersten Anwendungsfall wird das fahrerlose Transportsystem MULI ein-
gesetzt. In einem offentlich zuganglichen Elektronikfachgeschift intera-
giert MULI mit Kund:innen und soll sie liber die Waren des Geschifts infor-
mieren. Die Nutzenden kénnen von MULI erfahren, wo sich ein bestimmtes
Produkt innerhalb des Geschifts befindet und werden von MULI dorthin be-
gleitet.

MULI bewegt sich auf vier Radern fort. Zur Wegfindung und Kollisionsver-
meidung werden auf dem AMR montierte Kameras eingesetzt. Mithilfe ei-
ner technischen Erweiterung wird sichergestellt, dass Gesichter von Men- |
schen automatisch anonymisiert werden, bevor sie das System verlassen.
Sowohl bei der Orientierung als auch der Anonymisierung wird Kiinstliche
Intelligenz verwendet.

Um den Betrieb von MULI zu {iberwachen, werden die anonymisierten Ka-
meraaufnahmen tiber eine Drahtlosverbindung auf einen externen Bild-
schirm tbertragen. Dieser Bildschirm wird dauerhaft von einer Aufsichts-
person beobachtet, welche im Notfall einschreiten und MULI ausschalten
kann.

Abbildung 1: MULI

3.3 SPOT

Im zweiten Anwendungsfall kommt der vierbeinige, zoomorphe Roboter SPOT auf einem o6ffentlich
zugidnglichen Universitidtscampus flr Inspektions- und Kontrollaufgaben zum Einsatz. SPOT bewegt
sich frei auf dem Geldnde und untersucht, ob z. B. Banke oder Miilleimer beschadigt wurden.

1 Zghair/Al-Araji, [JECE 2021, 4891 f,; Nr. 3.1.1 Anhang III Maschinen-VO.
2 Alatise/Hancke, IEEE Access 2020, 39830.
3 Hercik/Byrtus/Jaros/Koziorek, Applied Sciences 2022, 2.

10
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Die Fortbewegung funktioniert wie im ersten Anwendungsfall
(d. h. Kameras, automatische Anonymisierung, KI, Aufsichtsper-
son). Dabei ist wichtig, dass stets ein sicherer Abstand zwischen
Mensch und Roboter eingehalten und der Roboter nicht zum
Hindernis wird. Gleichzeitig muss sich der Roboter ziigig liber
das Geldnde bewegen, damit die Inspektionsroute innerhalb ei-
nes wirtschaftlichen Zeitraums zuriickgelegt werden kann. Es
wird also eine hohe Leistungsfahigkeit bei hoher Sicherheit an-
gestrebt.

Beides, Leistungsfihigkeit und Sicherheit, soll durch eine geeig- Abbildung 2: SPOT wéhrend einer War-
nete MRI gesteigert werden. Dazu sollen einerseits verschiedene tung

Formen von Ausweichmandévern bzw. intuitiv lesbarer Trajek-

torien genutzt werden. Zum anderen wird auf kommunikative Gestaltung gesetzt. SPOT soll durch eine
symbolhafte Farbgebung institutionelle Autoritét verliehen werden. Zudem sollen Warnbeleuchtung,
Geradusche und Sprachausgaben Passant:innen auf SPOT aufmerksam machen.

3.4 Reinigungsroboter

Ein Reinigungsroboter wird im dritten Anwendungsfall Kleinst-
mill (z. B. Kronkorken, Zigaretten) in einem 6ffentlichen Park
einsammeln. Dafiir wird der Roboter durch Mitarbeitende der
Stadtreinigung (Anstalt des 6ffentlichen Rechts) auf der jeweili-
gen Flache abgesetzt und wahrend des Einsatzes tiberwacht. Der
Reinigungsroboter fahrt wie MULI auf vier Radern. Ansonsten
wird dieselbe Technologie verwendet, die auch in den anderen
beiden Anwendungsfillen zum Einsatz kommt. Kiinstliche Intelli-
genz hilft hier vor allem dabei, den Kleinstmiill von anderen Ge-

genstdnden zu differenzieren. Abbildung 3: Reinigungsroboter beim
Einsatz in einem Park
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4 Rechtliche Rahmenbedingungen

4.1 Einsatz der Roboter im 6ffentlichen Raum

Der Einsatz von AMR im éffentlichen Raum unterliegt dem StrafSsenverkehrsrecht. Allerdings
sind die geltenden Rechtsakte nicht auf Roboter zugeschnitten. Daraus folgt eine Reihe von
Problemen, insbesondere bei der Zulassung. Einzelne AMR kénnen zwar per Erprobungsge-
nehmigung fiir Kraftfahrzeuge mit autonomer Fahrfunktion in Betrieb genommen werden,
ein rechtssicherer Hochlauf der Technologie wird jedoch verlangsamt.

Das Strafdenverkehrsrecht findet auf AMR Anwendung, die im 6ffentlichen Raum betrieben werden
(vgl. 4.1.1). AMR werden nach dem nationalen Recht stets als Kraftfahrzeug (Kfz) klassifiziert, teil-
weise sogar nach dem europdischen Recht (vgl. 4.1.2). Viele der in der Praxis vorgesehenen Anwen-
dungsfille werden auch im 6ffentlichen Strafdenraum stattfinden (vgl. 4.1.3). Rechtsfolge ist, dass AMR
fiir den Betrieb zugelassen werden miissen. Bei der Erteilung von Typgenehmigung, Betriebserlaubnis
bzw. Zulassung fiir autonome Fahrzeuge bestehen je nach Einzelfall allerdings eine Reihe rechtlicher
sowie technischer Probleme (vgl. 4.1.4).

4.1.1 Anwendbarkeit des Strallenverkehrsrechts

Das deutsche Strafienverkehrsrecht legt die Voraussetzungen und Anforderungen fest unter denen
Fahrzeuge am o6ffentlichen Strafsenverkehr teilnehmen diirfen. Grundsétzlich gilt, dass Fahrzeuge zu-
gelassen sein miissen. Die Regelungen fiir die Zulassung von Fahrzeugen sind in Deutschland nicht in
einem einheitlichen Gesetz geregelt. Vielmehr ist der Rechtsbereich stark durch das Europarecht ge-
pragt, sodass die Anforderungen in verschiedenen europaischen Richtlinien bzw. Verordnungen sowie
nationalen Gesetzen festgeschrieben sind.

Die Grundregel fiir die Zulassung von Fahrzeugen im Straflenverkehr stellt § 16 Strafdenverkehrs-Zu-
lassungs-Ordnung (StVZ0)* auf.5> Nach § 16 Abs. 1 StVZO sind zum Verkehr auf 6ffentlichen Straf3en
alle Fahrzeuge zugelassen, die den Vorschriften der StVZO und der Strafdenverkehrs-Ordnung (StV0)é
entsprechen, soweit nicht fiir die Zulassung einzelner Fahrzeugarten ein spezielles Zulassungsverfah-
ren vorgesehen ist.

Solche Zulassungsverfahren sieht insbesondere das Strafienverkehrsgesetz (StVG)? vor. Gemaf3
§ 1 Abs. 1 S.1 StVG miissen Kraftfahrzeuge und ihre Anhanger, die auf 6ffentlichen Strafden in Betrieb
gesetzt werden sollen, von der zustindigen Behorde zum Verkehr zugelassen sein. Dieses Zulassungs-
verfahren wird in der Fahrzeug-Zulassungsverordnung (FZV)8 konkretisiert. Fiir Fahrzeuge mit auto-
matisierten bzw. autonomen Fahrfunktionen sind besondere Zulassungsvoraussetzungen in
§ 1le Abs. 1 StVG geregelt.

4 Strafdenverkehrs-Zulassungs-Ordnung vom 26. April 2012 (BGBI. I S. 679), die zuletzt durch Artikel 1 der Verordnung
vom 10. Juni 2024 (BGBL 2024 [ Nr. 191) gedndert worden ist.

5 Haus/Krumm/Quarch/Gutt, § 16 StVZO Rn. 1.

6 Strafdenverkehrs-Ordnung vom 6. Marz 2013 (BGBI. I S. 367), die zuletzt durch Artikel 38 des Gesetzes vom 15. Juli
2024 (BGBI. 2024 I Nr. 236) gedndert worden ist.

7 Strafdenverkehrsgesetz in der Fassung der Bekanntmachung vom 5. Marz 2003 (BGBI. I S. 310, 919), das zuletzt durch
Artikel 1 des Gesetzes vom 12. Juli 2024 (BGBI. 2024 I Nr. 233) geandert worden ist.

8 Fahrzeug-Zulassungsverordnung vom 20. Juli 2023 (BGBI. 2023 I Nr. 199, S. 2), die durch Artikel 4 der Verordnung
vom 10. Juni 2024 (BGBL 2024 [ Nr. 191) gedndert worden ist.
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4.1.2 Einordnung unter den Begriff des Kraftfahrzeugs
Der Begriff des Kraftfahrzeugs ist gesetzlich definiert. Hinsichtlich der genauen Merkmale ist jedoch
zwischen dem nationalen und europaischen Recht zu differenzieren.

41.2.1 Nationales Recht

Im nationalen Recht wird der Begriff des Kraftfahrzeugs in verschiedenen Vorschriften verwendet. Im
Wesentlichen ist die Definition jedoch deckungsgleich. Demnach sind Kraftfahrzeuge Landfahrzeuge,
die durch Maschinenkraft bewegt werden, ohne an Bahngleise gebunden zu sein (vgl. § 1 Abs. 2 StVG
und § 2 S. 1 Nr. 1 FZV). Die Fortbewegungsart des Kraftfahrzeugs ist dabei unerheblich.? Ein Kraft-
fahrzeug muss sich nicht zwangsweise auf Radern bewegen; eine Fortbewegung durch Kufen, Luftkis-
sen oder Extremitdten ist ebenso moglich. Irrelevant ist zudem die Funktion des Fahrzeugs. Fahr-
zeuge dienen zwar haufig der Beférderung von Sachen oder Personen, aus rechtlicher Perspektive
konnen Fahrzeuge aber auch Arbeitsleistungen erbringen.10

AMR, die sich frei bewegen und durch Maschinenkraft angetrieben werden, gelten nach dem natio-
nalen Recht als Kraftfahrzeug. Die Kriterien werden voraussichtlich durch den Grofsteil der AMR
erfiillt, da der Hauptanwendungszweck von AMR nicht in einem gleisgebundenen Betrieb besteht und
sie in der Regel durch einen Elektromotor angetrieben werden.

In der rechtlichen Fachliteratur wird vereinzelt sogar die Ansicht vertreten, dass motorbetriebene Mo-
dellautos Kraftfahrzeuge im rechtlichen Sinne sind.1! Dieser Ansatz wird mit dem Argument abge-
lehnt, dass Modellautos nur ferngesteuert in Betrieb gesetzt werden konnen und das Gesetz - mit Aus-
nahme von autonomen Fahrzeugen - voraussetzt, dass ein Fahrzeugfiihrer im Kraftfahrzeug vorhan-
den sein muss.12

4.1.2.2 Europaisches Recht

Um als Kraftfahrzeug im Sinne des europdischen Rechts klassifiziert zu werden, miissen mehr Merk-
male vorliegen als im nationalen Recht. Art. 3 Nr. 11 EG-Fahrzeuggenehmigungsverordnung (EG-
FGV)13 sowie Art. 3 Nr. 16 VO (EU) 858/20184 definieren ein Kraftfahrzeug als ein , vollstdndiges, ver-
vollstindigtes oder unvollstdndiges Fahrzeug mit eigener Antriebsmaschine, mindestens vier Rddern und
einer bauartbedingten Héchstgeschwindigkeit von mehr als 25 km/h". Mithin ist im européischen Zulas-
sungsrecht im Vergleich zu den nationalen Vorschriften erforderlich, dass sich das Fahrzeug mit einem
Radantrieb fortbewegt. Fahrzeuge, die sich auf alternative Weisen fortbewegen, erfiillen somit nicht
die Anforderungen des europaischen Rechts.

AMR werden dem europaischen Begriff von Kraftfahrzeugen nur selten unterfallen. Zum einen bewe-
gen sich nicht alle AMR mit mindestens vier Radern fort. Zum anderen betrdgt die bauartbedingte
Hochstgeschwindigkeit von AMR nach dem heutigen Stand der Technik zumeist deutlich weniger als
25 km/h. Grund dafiir sind insbesondere Sicherheitsbedenken.

9 Burmann/Hef3/Hithnermann/Jahnke /Hiihnermann, § 1 StVG Rn. 8.
10 Hentschel/Konig/Dauer/Dauer, § 1 StVG Rn. 16.

11 Haus/Krumm/Quarch/Ternig, § 1 StVG Rn. 4.

12 yon Bodungen/Gatzke, NZV 2023, 392 f.

13 EG-Fahrzeuggenehmigungsverordnung vom 3. Februar 2011 (BGBI. I S. 126), die zuletzt durch Artikel 33 des Geset-
zesvom 27. Juli 2021 (BGBL I S. 3146) gedndert worden ist.

14 Verordnung (EU) 2018/858 des Européischen Parlaments und des Rates vom 30. Mai 2018 iiber die Genehmigung
und die Marktiiberwachung von Kraftfahrzeugen und Kraftfahrzeuganhdngern sowie von Systemen, Bauteilen und
selbststandigen technischen Einheiten fiir diese Fahrzeuge, zur Anderung der Verordnungen (EG) Nr. 715/2007 und
(EG) Nr. 595/2009 und zur Aufhebung der Richtlinie 2007 /46/EG, ABL. L 151 vom 14.6.2018, S. 1-218.
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4.1.3 Umfang des offentlichen Strallenraums
Aus dem Wortlaut von § 1 Abs. 1 StVG folgt, dass eine Zulassung nur erforderlich ist, wenn Kraftfahr-
zeuge im Offentlichen Straflenraum in Betrieb gesetzt werden. Was unter dem Begriff des 6ffentlichen
Strafenraums zu verstehen ist, wird vom Gesetzgeber nicht legaldefiniert. Erlauterungen seitens ho-
heitlicher Stellen enthalt lediglich die Anmerkung zu § 1 StVO der allgemeinen Verwaltungsvorschrift
zur Straflenverkehrs-Ordnung (VwV-StV0)15. Darin heifst es:

,Offentlicher Verkehr findet auch auf nicht gewidmeten Straj3en statt, wenn diese mit
Zustimmung oder unter Duldung des Verfiigungsberechtigten tatsdchlich allgemein
benutzt werden.”

Dieser Anmerkung ist zu entnehmen, dass offentlicher Straffenraum unstreitig vorliegt, wenn eine
straRenrechtliche Widmung erfolgt ist.16 Das gilt im Ubrigen auch, wenn die Verkehrsfliche temporar
abgesperrt ist, soweit keine ordnungsbehordliche Anordnung mit dem Inhalt einer zeitlich begrenzten
Entwidmung ergangen ist.17

Eine Widmung ist aber nicht zwingend erforderlich. Auch Flachen, die sich im privaten Eigentum be-
finden, konnen als sog. faktisch-6ffentlicher Verkehrsraum in den Anwendungsbereich des Stra-
Renverkehrsrechts fallen. Nach der von der Literatur unterstiitzten stindigen Rechtsprechung liegt
faktisch-offentlicher Verkehrsraum vor, wenn

Jer entweder ausdrilicklich oder mit stillschweigender Duldung des Verftigungsbe-
rechtigten fiir jedermann oder aber fiir eine allgemein bestimmte gréfSere Personen-
gruppe zur Benutzung zugelassen ist und auch so benutzt wird 18

Folglich ist zwischen der Nutzung des Verkehrsraums durch ,jedermann® (vgl. 4.1.3.1) und der Nut-
zung durch eine ,allgemein bestimmte grofieren Personengruppe* (vgl. 4.1.3.2) zu differenzieren.

4.1.3.1 Nutzung durch jedermann
Neben dem Fall der strafenrechtlichen Widmung liegt 6ffentlicher Verkehrsraum in der Regel unprob-
lematisch vor, wenn der Verkehrsraum durch jedermann genutzt werden kann.

Entgegen dem namensgebenden Gesetz ist vom Begriff des ,Verkehrs“ nach StVG bzw. StVO nicht nur
der Verkehr von Kraftfahrzeugen auf Strafien erfasst. Es ist unerheblich, ob die Benutzung nach zeitli-
chen oder sachlichen Merkmalen beschriankt oder nur fiir einen bestimmten Personenkreis freigege-
ben ist.19 Strafienverkehr ist bspw. auch der Verkehr von Fufdgangern auf Gehwegen, die neben der
Fahrbahn ausschliefilich fiir die Benutzung von Fufdgdngern angelegt sind.2? Gleiches gilt flir reine
Fufdgidngerzonen, privat betriebene 6ffentliche Plitze oder Flaniermeilen.21

Ausnahmen stellen Flachen dar, die theoretisch von jedermann genutzt werden kénnten, nach der
allgemeinen Anschauung jedoch nicht als Verkehrsraum betrachtet werden, weil an diesen Stellen
keine fiir den Straflenverkehr typischen Gefahren auftreten.22 Als Beispiel aus der Rechtsprechung
sind Griinzlige zu nennen, die moglicherweise von einzelnen Personen zur Zeitersparnis genutzt

15 Allgemeine Verwaltungsvorschrift zur Strafdenverkehrs-Ordnung (VwV-StVO) vom 26. Januar 2001 in der Fassung
vom 8. November 2021 (BAnz AT 15.11.2021 B1).

16 Haus/Krumm/Quarch/Ternig, § 1 StVG Rn. 2.

17 LG Siegen, Urt. v. 23.02.2012,1 0 194/10, NJOZ 2013, 363 (364).

18 Siehe nur BGH, Beschl. v. 08.06.2004, 4 StR 160/04, NStZ 2004, 625.
19 Burmann/Hef3/Hithnermann/Jahnke/Hefs, § 1 StVO Rn. 7.

20 BGH, Urt. v. 02.04.1969, 4 StR 102/69, NJW 1969, 1218 (1219).

21 Ternig, NZV 2022, 269; Kadler, NJW 2021, 25.

22 Bender/Konig/Sauthoff, Vorb. §§ 1 ff. StVG Rn. 15.
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werden (sog. Trampelpfade).23 Dasselbe diirfte fiir Griinflaichen gelten, die neben Wegen oder Strafien
angelegt wurden, wie z. B. in kommunalen Parkanlagen.24

4.1.3.2 Nutzung durch eine groRRere Personengruppe

Eine Verkehrsflache muss nicht unbedingt jedermann zuganglich sein, damit sie als 6ffentlich im Sinne
des Strafdenverkehrsrechts gilt. Es geniigt, wenn der Kreis derer, die nach dem Willen des Verfiigungs-
berechtigten die zur Verfiigung gestellte Verkehrsflache benutzen diirfen, zu unbestimmt und wech-
selnd ist.25 Fiir die Beurteilung kommt den dufieren Gegebenheiten, die einen Riickschluss auf das
Vorhandensein und den Umfang der Duldung des allgemeinen Verkehrs durch den Verfiigungsberech-
tigten zulassen, mafigebliche Bedeutung zu.2¢ Entscheidend sind u. a. die Offnungszeiten oder der Um-
fang von Zugangskontrollen.

Der Rechtsprechung sind bei der Entscheidung iiber die Offentlichkeit des Verkehrsraums zwar klare
Tendenzen zu entnehmen, es handelt sich jedoch um Einzelfallentscheidungen. Ohne die vollstén-
dige Rechtsprechung abbilden zu kénnen, ist im Folgenden eine Auswahl von Entscheidungen hervor-
zuheben, die eine bessere Einordnung ermoglichen:

- Das Kammergericht Berlin ordnete ein im Privateigentum stehendes Gewerbegeldnde dem 6f-
fentlichen Verkehrsraum zu, da es keine dufderlichen Beschrankungen gab, die den Zugang von
unberechtigten Personen auf das Gewerbegeldnde verhindert hatten.2?

- Dieselbe Entscheidung wurde im Fall von Parkplatzen eines Gasthauses getroffen. Der Betrei-
ber des Gasthauses gab durch das Aufstellen von Schildern zu erkennen, dass die Parkplatze
nur fiir Giste bestimmt waren. Da es aber unméglich gewesen sei, von vornherein zu erken-
nen, ob die Person ein Gast sein soll oder nicht, handelte es sich nach Auffassung des Bundes-
gerichtshofs trotz des entgegenstehenden Willens des Betreibers um o6ffentlichen Verkehrs-
raum.28

- Offentlicher Verkehrsraum kann auch vorliegen, wenn der Zugang zu der privaten Verkehrs-
flache durch dufiere Vorrichtungen beschréankt ist. Das ist der Fall, wenn Zufahrt zu Parkplat-
zen nur gegen Entgelt moglich ist2? oder der umzaunte Parkplatz eines Uniklinikums nur nach
einer Zugangskontrolle befahren werden darf.3? Grund ist erneut, dass der Verfligungsberech-
tigte keinen ausreichenden Uberblick iiber den Personenkreis hat.

Im Privateigentum stehender Verkehrsraum ist hingegen nicht 6ffentlich, wenn der Verfiigungsbe-
rechtigte bestimmte Betriebszeiten festgelegt hat und durch dufdere Vorrichtungen sicherstellt,
dass kein Zugang aufderhalb dieser Zeiten erfolgt. Beispielhaft zu nennen sind Parkhauser31 oder Tank-
stellen32, die durch Schranken an der Einfahrt gesichert werden. Eine weitere Moglichkeit besteht da-
rin, eindeutig auf die Betriebsruhe hinzuweisen, z. B. durch das Anbringen grofder Schilder33 oder das
Ausschalten der Beleuchtung.34 Die Offentlichkeit kann dariiber hinaus von der Verkehrsfliche

23 BGH, Beschl. v. 08.06.2004, 4 StR 160/04, NStZ 2004, 625.

24 Bender/Konig/Sauthoff, Vorb. §§ 1 ff. StVG Rn. 39.

25 BGH, Beschl. v. 09.03.1961, 4 StR 6/61, NJW 1961, 1124 (1125).

26 BGH, Urt. v. 04.03.2004, 4 StR 377/03, NJW 2004, 1965 (1965 f.).

27 KG, Beschl. v. 06.10.2010, 12 U 24/10, BeckRS 2010, 29654 (Ls.).

28 BGH, Beschl. v. 09.03.1961, 4 StR 6/61, NJW 1961, 1124 (1125).

29 BGH, Urt. v. 04.03.2004, 4 StR 377/03, NJW 2004, 1965 (1965 f.).

30 .G Dresden, zitiert nach Hans/Krumm/Quarch/Ternig, § 1 StVG Rn. 2.
31 QLG Stuttgart, Urt. v. 27.04.1979, 3 Ss (8) 184/79, NJW 1980, 68 (69).
32 Siegel, DAR 2023, 606 f.; OLG Hamm, Urt. v. 13.10.1996, 2 Ss 68/66, NJW 1967, 119 (120 f.).
33 OLG Hamm, Urt. v. 13.10.1966, 2 Ss 68/66, NJW 1967, 119.

34 Siegel, DAR 2023, 606 f.
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ausgeschlossen werden, indem Parkplatze bestimmten Personen fest zugeordnet werden, z. B. Mieten-
den auf einem iiberschaubaren Parkplatz. 35

4.1.4 Erforderliche Zulassungen

Wie bereits festgestellt wurde, sind gemafd § 16 Abs. 1 StVZO grundsatzlich alle Fahrzeuge fiir den
Verkehr auf 6ffentlichen Strafden zugelassen, soweit das Gesetz kein besonderes Zulassungsverfah-
ren vorsieht.

AMR sind Kraftfahrzeuge mit autonomer Fahrfunktion. Das Strafdenverkehrsrecht sieht fiir diese Art
von Kraftfahrzeugen besondere Zulassungsverfahren in den §§ 1a ff. StVG vor. In diesen Vorschriften
wird eine weitere Differenzierung zwischen Fahrzeugen mit und ohne Fahrzeugfiihrer:in vorgenom-
men. Letztere diirfen nur innerhalb festgelegter Betriebsbereiche am o6ffentlichen Verkehr teilneh-
men und sind gemaf3 § 1e StVG zuzulassen, wenn die dort aufgefiihrten Voraussetzungen vorliegen. Da
AMR vollstdndig ohne Fahrer:in in Betrieb gesetzt werden, ist nur dieses Zulassungsverfahren fiir sie
einschlagig. Um am offentlichen Strafdenverkehr teilnehmen zu kénnen, miissen AMR die speziellen
Vorschriften der §§ 1e ff. StVG, einhalten (vgl. 4.1.4.1).

Es geniigt jedoch nicht, wenn AMR den Anforderungen an die autonomen Fahrfunktionen entsprechen.
Gemafd § 1e Abs. 1S.1 Nr. 4 StVG miissen Kraftfahrzeuge zudem gemaf § 1 Abs. 1 StVG zur Teilnahme
am offentlichen Strafdenverkehr zugelassen sein. Die Voraussetzungen des § 1 Abs. 1 StVG und der
§§ 1e StVG ff. miissen kumulativ vorliegen.36

Die Zulassung von Kraftfahrzeugen gemafd § 1 Abs. 1 StVG richtet sich in der Regel nach den Vorschrif-
ten der FZV. Die FZV ist jedoch nur auf Kraftfahrzeuge anzuwenden, die eine bauartbedingte Hochst-
geschwindigkeit von mehr als 6 km/h aufweisen, § 1 Nr. 1 FZV. In den aktuell vorgesehenen Hauptan-
wendungsfillen weist der liberwiegende Teil der AMR nach dem heutigen Stand der Technik keine
Hochstgeschwindigkeit von mehr als 6 km/h auf. Zum Vergleich: handelstibliche Staubsaugerroboter
fahren meist mit einer Héchstgeschwindigkeit von 1 km/h.37 Maf3geblich sind deshalb insbesondere
die Anforderungen unter denen AMR eingesetzt werden diirfen, die eine bauartbedingte Hochstge-
schwindigkeit von weniger als 6 km/h aufweisen (vgl. 4.1.4.2). Mit Blick auf den schnellen technischen
Fortschritt ist es dennoch geboten, die rechtlichen Implikationen fiir AMR mit einer hoheren Ge-
schwindigkeit zu untersuchen (vgl. 4.1.4.3).

4.1.4.1 Betriebserlaubnis fir Fahrzeuge mit autonomer Fahrfunktion
Hinsichtlich des Einsatzes autonomer Funktionen auf 6ffentlichen Strafden bestehen im Rahmen des
Zulassungsverfahrens keine Unterschiede zwischen AMR und Pkw. In beiden Fallen sind die Voraus-
setzungen nach § 1e Abs. 1 StVG zu erfiillen.

Fiir den Betrieb von AMR muss eine Betriebserlaubnis geméafs § 1e Abs. 4 StVG erteilt werden. Dafiir
ist einerseits erforderlich, dass die in § 1e Abs. 2 StVG aufgelisteten technischen Vorgaben erfiillt
werden. Andererseits miissen eine Herstellererklirung nach § 1f Abs. 3 Nr. 4 StVG abgegeben und
die Anforderungen der §§ 2 ff. Autonome-Fahrzeuge-Genehmigungs-und-Betriebs-Verordnung (AF-
GBV)38 eingehalten werden.

Zusatzlich zum Vorliegen der Betriebserlaubnis ist als weitere Voraussetzungen erforderlich, dass ein
Betriebsbereich festgelegt und genehmigt wird, in dem der jeweilige AMR eingesetzt werden soll.

35 OLG Zweibriicken, Beschl. v. 11.11.2019, 2 Ss 77 /19, BeckRS 2019, 29003 (Rn. 8).
36 BeckOK StVR/Will, § 1e StVG Rn. 20.
37 Kobold Saugroboter von Vorwerk, zuletzt abgerufen am 22.07.2024 unter https://support.vorwerk.com/.

38 Autonome-Fahrzeuge-Genehmigungs-und-Betriebs-Verordnung vom 24. Juni 2022 (BGBL. I S. 986), die durch Artikel
10 der Verordnung vom 20. Juli 2023 (BGBL. 2023 [ Nr. 199) gedndert worden ist.
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Als letzte Voraussetzung muss eine Zulassung nach § 1 Abs. 1 StVG vorliegen. Fahrzeuge miissen zum
Betrieb im 6ffentlichen StrafRenverkehr zugelassen sein, damit ihre autonomen Funktionen zugelassen
werden kénnen. Dieser augenscheinliche Zirkelschluss ist nicht iiberfliissig. Denn ein Kraftfahrzeug
mit autonomen Funktionen darf die sicherheits- und gesundheitsschiitzenden Grundanforderungen,
die fiir Kraftfahrzeuge ohne autonome Grundfunktionen gelten, nicht unterschreiten.

Ob AMR gemaf3 § 1 Abs. 1 StVG zugelassen werden kdnnen und dementsprechend eine Zulassung nach
§ 1e Abs. 1 StVG erhalten konnen, ist Priifgegenstand der nachfolgenden Abschnitte (vgl. 4.1.4.2 und
4.1.4.3).

4.1.4.2 Hochstgeschwindigkeit unter 6 km/h

AMR mit einer bauartbedingten Hochstgeschwindigkeit (bbH) von weniger als 6 km/h unterliegen
nicht dem Zulassungsverfahren fiir Kraftfahrzeuge, sondern lediglich den Bau- und Betriebsvor-
schriften der StVZO0. Diese Art von AMR ist gemaf3 § 16 Abs. 1 StVZO zuldssig, wenn sie vorschriftméa-
Rig ist.3? Das ist der Fall, wenn ein Fahrzeug den §§ 30-67 StVZO sowie § 23 Abs. 1 StVO entspricht.40
Soweit die Vorschriften nicht eingehalten werden, ist der Betrieb nur zuldssig, wenn eine Ausnahme-
genehmigung erteilt wurde.

Anzumerken ist, dass AMR nicht zu den in § 16 Abs. 2 StVZO bzw. § 24 Abs. 2 StVO aufgelisteten privi-
legierten Fahrzeugen zihlen, da AMR motorbetrieben sind. Dass der Katalog dieser Vorschriften nicht
zukunftsoffen gestaltet ist, wird in der Literatur schon seit vielen Jahren kritisiert.41

4.1.4.2.1 Bau- und Betriebsvorschriften
Im Folgenden werden die Bau- und Betriebsvorschriften erldutert, die fiir den Einsatz von AMR beson-
ders relevant sind.

Riickwirtsgang: Gemaf? § 39 StVZ0 miissen Kraftfahrzeuge vom Fiihrersitz aus zum Riickwartsfahren
gebracht werden kénnen. Da AMR keinen Fiihrersitz haben und generell keine Personen transportiert
werden, stellt sich die Frage, ob aufgrund des restriktiven Wortlauts der Vorschrift eine Ausnahmege-
nehmigung erteilt werden muss. Alternativ konnte die Vorschrift dahingehend ausgelegt werden, dass
der Fiihrersitz der Ort ist, an dem sich die technische Aufsicht aufhélt und die Kontrolle tiber den AMR
tibernehmen kann, um einen Riickwartsgang einzuleiten.

Im Genehmigungsverfahren zu den Lieferrobotern des Herstellers Starship Technologies wurde dieses
Problem bewdltigt bzw. umgangen, indem § 39 StVZO fiir nicht anwendbar erklart und die Angabe
,N/A“ in den Bewertungsbogen eingetragen wurde.*2 Die Verwendung dieser Angabe ist von der
StVZO bisher nicht vorgesehen. In der Praxis ist die Angabe ,N/A“ nur im Rahmen von Gutachten nach
§ 19 StVZO0 bzw. § 13 Abs. 4 EG-FGV etabliert. Sie soll im Rahmen der nachsten StVZO-Novelle jedoch
gesetzlich festgelegt werden.*3

Beleuchtung: Einer der fiir die Hersteller relevantesten Aspekte ist die in § 49a Abs. 1 S. 1 StVZO ge-
regelte Beschriankung, dass an Kraftfahrzeugen nur die gesetzlich vorgeschriebenen lichttechnischen
Einrichtungen angebracht sein diirfen. Grundsétzlich handelt es sich dabei um Beleuchtungen, die
dazu dienen, in der Dunkelheit besser erkannt zu werden oder anderen Verkehrsteilnehmenden

39 MiiKoStVR/Huppertz, § 1 FZV Rn. 4.

40 Haus/Krumm/Quarch/Gutt, § 16 StVZ0 Rn. 2.; LG Hamburg, Beschl.v. 13.11.2000, 21 VG 4201/2000, NZV 2001, 143.
41 MiiKoStVR /Kettler, § 24 StVO Rn. 2.

42 TUOV Hanse GmbH, Anlage zur Datenbestitigung mit Nr.: (DEOHAM0CZ1002933 vom 31.03.2017, S. 1.

43 Verordnung zur Neufassung der StraRenverkehrs-Zulassungs-Ordnung (StVZ0) und zur Anderung weiterer Vor-
schriften, Referentenentwurf des Bundesministeriums fiir Digitales und Verkehr, Bearbeitungsstand 30.06.2023,
S. 147 f.
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allgemein anerkannte Informationen zu vermitteln.** Dazu gehoren z. B. die Fahrtrichtungsanzeiger
(ugs. “Blinker”) gemaf3 § 54 StVZO oder die Riickfahrscheinwerfer gemaf § 52a StVZ0.45 Nicht vom
Gesetz geregelte lichttechnische Einrichtungen, wie z. B. beleuchtete Namensschilder, diirfen nicht an
Fahrzeugen angebracht werden.46

Beim Einsatz von AMR kénnen dahingegen noch andere Arten von Lichtsignalen eine Rolle spielen.
Insbesondere bei der Kommunikation mit Fuf3gdngern oder den Verwendern werden vermehrt Licht-
signale zum Einsatz kommen, die als - grundsatzlich verbotene - aufdenwirksame Anlagen zur variab-
len oder dynamischen optischen Anzeige zu klassifizieren waren. Beispielsweise musste Starship
Technologies eine Ausnahmegenehmigung gemafs § 70 StVZO einholen, um eine nicht vom Gesetz zu-
gelassene lichttechnische Einrichtung in ihre Lieferroboter einbauen zu diirfen.4? Die Lieferroboter
sollten mithilfe einer griinen Anzeige signalisieren, dass der Transportbehalter des Roboters entriegelt
wurde. Der Einsatz dieser Anzeige wurde jedoch nicht generell erlaubt. Die Ausnahmegenehmigung
beschrdnkte den Einsatz dieser Anzeige dahingehend, dass das griine Licht nicht wahrend der Fahrt,
sondern nur im Stand verwendet werden durfte.

Der Gesetzgeber wird sich mit der Frage auseinandersetzen miissen, ob das derzeit bestehende strikte
Verbot aufrechterhalten werden soll. Zwar dient die Einschrankung der zuldssigen lichttechnischen
Einrichtungen dazu, die Sicherheit im ,konventionellen“ Strafenverkehr zu gewéhrleisten. Die An-
wendungsfille von AMR weichen jedoch erheblich von den bisherigen Gegebenheiten ab, so dass zu-
satzliche Lichtsignale sogar zu der Sicherheit von anderen Verkehrsteilnehmern beitragen konnten.
Die derzeit geregelten Einschrankungen stehen mithin im Konflikt zum (subsididren)48 Grundsatz des
§ 30 Abs. 1 Nr. 1 StVZO, wonach Fahrzeuge so gebaut und ausgeriistet sein miissen, dass ihr verkehrs-
tiblicher Betrieb niemanden schadigt oder mehr als unvermeidbar gefahrdet, behindert oder belastigt.

Akustische Signale: Weitere Einschrankungen ergeben sich aus den Regelungen zur Zulassigkeit von
akustischen Signalen im Strafdenverkehr. Die grundlegende Norm § 55 StVZO schreibt vor, dass nur
Hupen und Horner als Schallzeichen zuléssig sind. Insbesondere der Einsatz von Schallzeichen, die die
Abgabe einer Folge von Klangen verschiedener Grundfrequenzen ermdglichen, ist gemafd
§ 55 Abs. 1 S. 3 StVZO bzw. § 16 Abs. 3 StVO untersagt.

Ausnahmen von diesem Verbot bestehen vorrangig fiir Rettungsfahrzeuge, aber auch fiir das System
AVAS.49 § 16 Abs. 4 StVO und § 55 Abs. 3b StVZO0 bestimmen, dass Geradusche, die durch AVAS erzeugt
werden, keine Schallzeichen sind. Diese Regelungen sind jedoch zwingend im Zusammenhang mit
Art. 3S. 2 Nr. 22, Art. 8 und Anhang VIII der Verordnung (EU) 540/2014 zu lesen. In den Anwendungs-
bereich der Verordnung fallen gemaf3 Art. 2 nur Fahrzeuge der Klassen M und N. Aufgrund dieses Reg-
lements und der gesetzlichen Definition der Fahrzeugklassen diirfen nur Lieferroboter mit mindestens
vier Rddern und einer bauartbedingten Héchstgeschwindigkeit von mehr als 25 km/h AVAS als Sicher-
heitssystem einsetzen.

44 Hentschel /Konig/Dauer/Dauer, § 49a StVZO Rn. 4.

45 Die weiteren zuldssigen lichttechnischen Einrichtungen sind: Fern- und Abblendlicht (§ 50 StVZO), Bremsleuchte,
Schlussleuchte und Riickstrahler (§ 53 StVZO0), Nebelschlussleuchten (§ 53d StVZO0), Begrenzungsleuchten und Riick-
strahler (§ 51 StVZ0), Seitliche Kenntlichmachung (§ 51a StVZ0), Umrissleuchten (§ 51b StVZ0), Parkleuchten (§ 51c
StVZ0), Tagfahrlicht (§ 49a Abs. 5 StVZ0), Nebelscheinwerfer (§ 52 StVZ0).

46 QLG Braunschweig, Beschl. v. 23.10.1992, 2 Ss [BZ] 106/92, FHZivR 39 Nr. 4431.

47 TUV Hanse GmbH, Gutachten zur Erlangung einer Ausnahmegenehmigung gemaf} § 70 StVZO, Gutachten-Nr.:
O0DEOHAMO0CZI002933 vom 31.03.2017, S. 4.

48 OLG Jena, Beschl. v. 13.01.2012, 1 SsRs 185/11, SVR 2013, 307 (308).

49 AVAS steht fiir Acoustic Vehicle Alerting System. Es handelt sich um ein akustisches Warnsystem fiir gerduscharme
Fahrzeuge, insbesondere fiir Elektroautos. Das System erzeugt kiinstlich Gerausche, die einem Verbrennungsmotor &h-
neln.
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Neben dem Begriff des Schallzeichens verwendet das Gesetz den Begriff Lautsprecher.50
§ 33 Abs. 1 S.1 Nr. 1 StVO verbietet den Einsatz von Lautsprechern, wenn dadurch andere Verkehrs-
teilnehmer gefahrdet werden. Nach VwV-StVO Ziff. 1 erschweren Lautsprecher aus Fahrzeugen den
Verkehr immer. Selbst geringe Lautstiarken konnen ausreichend sein, wenn der Lautsprecher trotzdem
wahrnehmbar ist.51 Diese Regelung hat erhebliche Auswirkungen auf die moglichen Funktionen von
AMR, da zum Kreis der Verkehrsteilnehmer nicht nur Kraftfahrzeuge, sondern auch Fahrrader oder
Fufdgdnger:innen zdhlen.52 Das hat zur Folge, dass selbst der Einsatz relativ leiser Warngerausche ei-
nes auf dem Biirgersteig fahrenden Lieferroboters nicht genehmigungsfahig wére.

Das Problem dieser starken Einschrankungen wurde auch schon in der Praxis erkannt. Um eine Ge-
nehmigung fiir ihre Lieferroboter zu erhalten, musste Starship Technologies eine Ausnahme von
§ 55 StVZO beantragen, da die Roboter nicht mit einer Hupe bzw. einem Horn ausgestattet waren. Da-
raufhin wurde eine Ausnahmegenehmigung mit dem Zusatz erteilt, dass im Notfall die eingebauten
Lautsprecher ein Warnsignal wiedergeben kénnen.

Ein Hindernis, welches sich mit Ausnahmegenehmigungen kaum umgangen werden kann, ist die
grundlegende Intention, dass Schallzeichen nur als Warnzeichen eingebaut und eingesetzt werden
diirfen. Dadurch wird der Einsatz von Sprachausgaben in AMR komplett unterbunden, soweit sie im
offentlichen Raum eingesetzt werden.

Andere Kommunikationsmittel: Zusatzlich zu den typischen Kommunikationsmitteln mittels Be-
leuchtung oder Audio, kénnten in der Zukunft alternative Mittel eingesetzt werden. Denkbar wéren
z. B. Gertiche, Haptik oder Vibrationen. Die Zuldssigkeit dieser Kommunikationsmittel ware anhand
von § 1 StVO bzw. § 30 Abs. 1 Nr. 1 StVZO zu bestimmen, wonach Fahrzeuge so gebaut und ausgeriistet
sein miissen, dass ihr verkehrsiiblicher Betrieb niemanden schidigt oder mehr als unvermeidbar ge-
fahrdet, behindert oder beléstigt.>3 Sollte die Gesetzgebung keine spezifischen Regelungen schaffen,
waren Einzelfallpriifungen fiir jede Art von AMR erforderlich.

Ausstattung: Einfluss auf die Konzeption von ARM hat zudem § 53a Abs. 2 Nr. 1 StVZO. Nach dieser
Vorschrift miissen Kraftfahrzeuge unter einem zuldssigen Gesamtgewicht von 3,5 t ein Warndreieck
mitfiihren. Durch diese Verpflichtung werden die Hersteller nicht nur vor die technische Herausforde-
rung gestellt, den AMR so zu gestalten, dass im Notfall ein Warndreieck mit Hilfe autonomer Funktio-
nen aufgestellt werden kann. Es bestlinde dariiber hinaus das Problem, dass selbst in den kleinsten
AMR ein Warndreieck untergebracht werden miisste.

Extremititen: Ein Anwendungsbereich von AMR, der im Gesetz noch nicht ansatzweise geregelt
wurde, ist der Einsatz von nach auf3en abstehenden Geriten, wie z. B. Greifarmen. Ahnliche Konstruk-
tionen werden zwar vor allem von Baumaschinen genutzt, z. B. Bagger oder Krane. Diese Fahrzeuge
liberschreiten jedoch in der Regel die nach dem Gesetz zuldssigen Abmessungen und Gesamtgewichte.
Fiir sie ist deshalb ohnehin eine Ausnahmegenehmigung erforderlich, sodass bisher keine Spezialre-
gelung eingefithrt werden musste. AMR sind hingegen grundsétzlich kleine, leichte Fahrzeuge, deren
Abmessung und Masse sich noch innerhalb der zuldssigen Werte befinden. Unter dem aktuellen
Rechtsrahmen kénnten AMR folglich vielfaltige - teilweise gefdhrliche - physische Funktionen haben,
die sich allein an dem allgemeinen Grundsatz des § 30 Abs. 1 Nr. 1 StVZ0 zu messen haben.

50 Lautsprecher sind Tongeréte, die Schallzeichen wiedergeben, vgl. § 6 LImSchG RP.

51 BeckOK StVR/Ritter, § 33 StVO Rn. 7.

52 VG Oldenburg, Beschl. v. 20.12.2007, 7 B 3546/07, NVwZ-RR 2008, 465 (465); MiiKoStVR/Sauthoff, § 33 StVO Rn. 5.
53 Haus/Krumm/Quarch/Herbers/Lempp, § 1 StVO Rn. 40; BeckOK StVR/Tiirpe, § 1 StVO Rn. 37.
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4.1.4.2.2 Ausnahmegenehmigung

Infolge der soeben dargestellten Hindernisse wird es je nach Einzelfall notwendig sein, Ausnahmege-
nehmigungen gemafd § 70 StVZO zu beantragen. Um zu ermitteln, ob der erforderliche Ausnahmefall
vorliegt, ist ein Vergleich zwischen dem Regelfall, der von der Verbotsnorm vorgesehen ist, und dem
Anwendungsfall des Antragstellers vorzunehmen.54

Die Ausnahmeregelung des § 70 StVZO bezweckt u. a. die Erprobung neuer Technologien.55 Die zur
Erteilung einer Ausnahmegenehmigung erforderliche Ausnahmelage liegt mithin vor, wenn das von
einer bestimmten technischen Vorschrift verfolgte Ziel auch durch eine andere technische Gestaltung
des Fahrzeugs nicht erreicht werden kann und Abstriche vom gesetzlichen Sicherheitsstandard zu
machen sind.5¢ Gleichzeitig kann eine Ausnahmegenehmigung auch geboten sein, wenn eine Gefahr
nicht durch eine andere technische Gestaltung beherrscht werden kann.

Die Moglichkeiten, Ausnahmen zu erteilen, sind allerdings nicht unbegrenzt. Das nationale Gesetz gibt
einige Tendenzen vor. Beispielsweise hat sich die Ermessensentscheidung der zustdndigen Behorde
an den Zwecken der Ermachtigungsgrundlage des § 6 StVG zu orientieren, so dass Ausnahmen aus
Wettbewerbsgriinden unzuldssig sind.>7 Eine weitere Einschrankung enthalt § 70 Abs. 4 S. 2 StVZO,
wonach es unzulassig ist, Ausnahmen von dem Verbot der Nutzung verschiedener Tone zu gewahren.
Eher restriktiv verhalt sich die Praxis auch bei der Erteilung von Ausnahmen zum Einsatz zusétzlicher
oder alternativer Lichter, die nicht in den §§ 49a ff. StVZO fiir zulassig erklart wurden. Ahnliche Be-
schrankungen befinden sich in den EU-Verordnungen.

4.1.4.3 Hochstgeschwindigkeit Gber 6 km/h

Die Zulassung von Kraftfahrzeugen mit einer bbH von mehr als 6 km/h regelt die FZV. Die FZV selbst
differenziert zwischen zulassungspflichtigen und zulassungsfreien Kraftfahrzeugen. Zu letzteren ge-
horen gemafd § 1 Abs. 3 Nr. 1 lit. a) FZV selbstfahrende Arbeitsmaschinen und Stapler. Der Begriff der
selbstfahrenden Arbeitsmaschinen wird in § 2 Nr. 17 FZV legaldefiniert:

,Im Sinne dieser Verordnung sind selbstfahrende Arbeitsmaschinen Kraftfahrzeuge,
die nach ihrer Bauart und ihren besonderen, mit dem Fahrzeug verbundenen Einrich-
tungen zur Verrichtung von Arbeiten, jedoch nicht zur Beférderung von Personen
oder Giitern bestimmt und geeignet sind"“

Das in der Definition verwendete Wort ,bestimmt” indiziert, dass die Intention des Herstellers ein
Kraftfahrzeug fiir einen speziellen Verwendungszweck zu konzipieren, zu berticksichtigen ist. Das
Wort ,geeignet” beschreibt dahingegen, dass das Kraftfahrzeug auch dazu in der Lage sein muss, die
vom Hersteller bestimmte Tatigkeit auszurichten.58 Ist eines der beiden Kriterien nicht erfillt, handelt
es sich nicht um eine Arbeitsmaschine.

Da AMR vorrangig zur Verrichtung von Arbeiten eingesetzt werden sollen und dementsprechend her-
gestellt werden, um diese Funktion ausfithren zu kénnen, werden AMR in der Regel unter den Begriff
der selbstfahrenden Arbeitsmaschinen fallen. Folge ist, dass sie keine Zulassung nach den Vor-
schriften der FZV bendtigen.

Anders zu bewerten sind hingegen Lieferroboter. Diese Art von AMR sind keine Arbeitsmaschinen,
da sie zur Beforderung von Giitern bestimmt und geeignet sind. Eine Betriebserlaubnis ist zur

54 MiiKoStVR /Sauthoff, § 70 StVZO Rn. 6.

55 MiiKoStVR/Sauthoff, § 70 StVZO Rn. 5.

56 MiiKoStVR /Sauthoff, § 70 StVZO Rn. 10.

57 Hentschel /Kénig/Dauer/Dauer, § 70 StVZO Rn. 2a.
58 Rebler, NZV 2020, 461.
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Zulassung von Lieferrobotern nur ausreichend, wenn bbH weniger als 25 km/h betragt, da es sich in
diesen Fallen nicht um Fahrzeuge im Sinne des europdischen Rechts handelt (vgl. Art. 3 Nr. 15 und 16
VO (EU) 858/2018).59 AMR, die diese Geschwindigkeit erreichen oder iibersteigen, benotigen je nach
Einzelfall eine Zulassung (entweder Klasse N oder L) und zusatzlich eine EU-Genehmigung oder Be-
triebserlaubnis. Hinsichtlich der detaillierten Bauvorschriften verweist VO (EU) 858/2018 in ihrem
Anhang Il wiederum auf diverse weitere EU/EG-Verordnungen sowie auf UN-Regelungen. Im Wesent-
lichen ergeben sich aus diesem Regelungsregime jedoch dieselben Probleme, die auch fiir die AMR
bestehen, die nach den nationalen Vorschriften zuzulassen sind.

Eine Betriebserlaubnis wird gemaf3 § 19 StVZO auf Antrag erteilt. Sie kann als allgemeine Betriebser-
laubnis fiir Typenfahrzeuge gemafd § 20 StVZO, als Betriebserlaubnis fiir Einzelfahrzeuge gemaf3 § 21
StVZO oder als Betriebserlaubnis fiir Fahrzeugteile gemaf § 22 StVZO erteilt werden. Bei allen drei
Arten von Betriebserlaubnissen miissen die allgemeinen Bau- und Betriebsvorschriften erfiillt sein,
so dass sich erneut die oben vertieften Probleme stellen (vgl. 4.1.4.2). Soweit die Voraussetzungen
nicht vorliegen, ist eine Ausnahmegenehmigung nach § 70 StVZO erforderlich. Eine Typengenehmi-
gung kann zum aktuellen Zeitpunkt realistischerweise noch nicht beantragt werden, da das zu geneh-
migende Fahrzeug Teil einer reihenweisen Fertigung sein muss. Das ist anzunehmen, wenn die Bau-
art so weit entwickelt ist, dass keine wesentlichen Anderungen an dem Fahrzeug zu erwarten sind und
eine Produktionsstitte mit Fachkriften vorhanden ist, die eine gleichméafiige Herstellung der Fahr-
zeuge gewahrleistet.6? Diesen Technologiestand haben die Hersteller von AMR noch nicht erreicht.

Genehmigungen fiir Prototypen gemaf3 Art. 2 Abs. 4 lit. b) VO (EU) 858/2018 bzw. Ausnahmen fiir
neue Techniken geméfs Art. 39 VO (EU) 858/2018 kdnnen ebenfalls nur erteilt werden, wenn AMR als
Fahrzeuge geméafd Art. 3 Nr. 15 und 16 VO (EU) 858/2018 zu klassifizieren sind.

4.1.4.4 Exkurs: Ferngesteuertes Fahren

Um den Einsatz von Robotern im 6ffentlichen Raum zu erproben, kénnte es sich anbieten, die Roboter
zundchst ferngesteuert zu betreiben. Dadurch wére weiterhin eine Kontrolle durch den Menschen ge-
geben, was das Sicherheitsniveau erh6hen konnte.

Bisher ist das ferngesteuerte Fahren weder im deutschen noch im nationalen Recht geregelt. Dement-
sprechend kénnen ferngesteuerte Fahrzeuge zum aktuellen Stand nur per Ausnahmegenehmigung zu-
gelassen werden. Das BMDV hat dieses Problem allerdings erkannt und im Mai 2024 einen ersten Re-
ferentenentwurf fiir eine neue Verordnung vorgelegt, mit der das ferngelenkte Fahren erméglicht wer-
den soll.61 Die Verordnung soll zunéchst flinf Jahre gelten und anschliefsend evaluiert werden. Inhalt-
lich ist die Verordnung stark an die Gesetze zum autonomen Fahren angelehnt. Dennoch bestehen ei-
nige Unterschiede, auf die hier jedoch nicht ndher eingegangen wird, da sich das Gesetzgebungsver-
fahren noch am Anfang befindet und die Relevanz fiir den AMR-Markt nicht abschatzbar ist.

4.1.5 Zwischenergebnis

Sobald sich Roboter autonom im 6ffentlichen Raum fortbewegen, unterliegen sie nicht mehr dem Pro-
duktsicherheits-, sondern dem strafdenverkehrsrechtlichem Zulassungsrecht. Das Zulassungsrecht ist
jedoch vorrangig auf Pkw und andere ,klassische” Kfz ausgelegt. Da fiir AMR noch keine speziellen
Vorschriften existieren, unterscheiden sich die Zulassungsanforderungen je nach den technischen Spe-
zifikationen des AMR erheblich. Dariliber hinaus missen AMR die strengen Regelungen der
§§ 1e ff. StVG einhalten, welche fiir autonome Pkw geschaffen wurden. Von AMR geht allerdings ein

59 Hinsichtlich der AFGBV hat auch der Bundesrat angemerkt, dass die aktuell geltenden Vorschriften nicht passend fiir
Lieferroboter sind (BR-Drs. 86/22, S. 57 ff.).

60 Rebler, SVR 2010, 365; MiiKoStVR/Meyer/Zunner, § 20 StVZO Rn. 15.

61 Referentenentwurf des Bundesministeriums fiir Digitales und Verkehr, Verordnung iiber Ausnahmen von strafien-
verkehrsrechtlichen Vorschriften zur Erprobung von Kraftfahrzeugen mit ferngelenkter Fahrfunktion.
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deutlich geringeres Gefahrenpotenzial aus, so dass auch diese Rechtslage unangemessen erscheint. Um
den biirokratischen Aufwand fiir Entwickler und Hersteller auf ein erforderliches Maf3 zu verringern,
sollte die Gesetzgebung spezielle Regelungen fiir AMR schaffen. Als Orientierung kénnte die Elektro-
kleinstfahrzeuge-Verordnung (eKFV)62 dienen, die infolge der vermehrten Nutzung von E-Scootern
verabschiedet wurde. Hinsichtlich der Regulierung der autonomen Funktionen kdme z. B. ein Verweis
auf die neue Maschinen-Verordnung (Maschinen-V0)¢3 oder die KI-Verordnung (KI-V0)é4 in Betracht.

Die strafdenverkehrsrechtliche Zulassung benotigen AMR allerdings nur, wenn sie im 6ffentlichen Stra-
3enverkehr in Betrieb gesetzt werden. Das Gesetz enthilt jedoch keine Definition des 6ffentlichen
Raums. Nicht nur gewidmete Strafden, sondern auch faktisch-6ffentliche Straféen, Betriebsgeldnde,
Fufdgdngerzonen etc. konnen Teil des 6ffentlichen Straflenraums sein. Die Einordnung ist einzelfallab-
hadngig. Entscheidend ist, inwieweit der Nutzerkreis eingeschrankt ist. Bei Unternehmen, die AMR ein-
setzen, kann diese Rechtslage Unsicherheiten auslosen. Die Entscheidung, ob ein Straflenraum o6ffent-
lich ist, erfordert zum Teil tiefe Rechtskenntnis und hat erhebliche Auswirkungen auf die Betriebsan-
forderungen und Haftungsregelungen. Denn im nicht-6ffentlichen Strafdenraum gilt derzeit das Pro-
duktsicherheits- und nicht das Strafdenverkehrsrecht.

Auch mit Blick auf die praktischen Anwendungsfille von AMR ist die Gesetzeslage nach aktuellem
Stand nicht optimal. AMR werden darauf angewiesen sein, Lautsprecher und Beleuchtung einzusetzen,
um auf sich aufmerksam zu machen und z. B. mit Passanten zu kommunizieren. Die StVO schrankt die
Einsatzmoglichkeiten dieser Systeme allerdings erheblich ein. In AMR kénnen Lautsprecher und Be-
leuchtung (dazu zadhlen auch Displays) nur eingesetzt werden, wenn eine Ausnahmegenehmigung
erteilt wurde. Diese Rechtslage steht einer seriellen Produktion von AMR entgegen. Die Gesetzgebung
kann dieses Problem auf mehrere Weisen 16sen. Zum einen kénnten weitere Ausnahmetatbestande in
die StVO aufgenommen werden, die den Einsatz von schall- und lichttechnischen Einrichtungen in
AMR erlauben. Zum anderen konnten AMR vollkommen aus dem Anwendungsbereich der StVO aus-
genommen und dem Produktsicherheitsrecht zugeordnet werden.

62 Elektrokleinstfahrzeuge-Verordnung vom 6. Juni 2019 (BGBL. I S. 756), die zuletzt durch Artikel 3 der Verordnung
vom 10. Juni 2024 (BGBL 2024 [ Nr. 191) gedndert worden ist.

63 Verordnung (EU) 2023/1230 des Europdischen Parlaments und des Rates vom 14. Juni 2023 {iber Maschinen und
zur Aufthebung der Richtlinie 2006 /42 /EG des Europdischen Parlaments und des Rates und der Richtlinie 73/361/EWG
des Rates, Abl. L 165/1.

64 Verordnung (EU) 2024 /1689 des Europdischen Parlaments und des Rates vom 13. Juni 2024 zur Festlegung harmo-
nisierter Vorschriften fiir kiinstliche Intelligenz und zur Anderung der Verordnungen (EG) Nr. 300/2008, (EU) Nr.
167/2013, (EU) Nr. 168/2013, (EU) 2018/858, (EU) 2018/1139 und (EU) 2019/2144 sowie der Richtlinien
2014/90/EU, (EU) 2016/797 und (EU) 2020/1828 (Verordnung liber kiinstliche Intelligenz), Abl L.
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4.2 Bereitstellen der Roboter auf dem Markt

Damit AMR von Herstellenden in den Verkehr gebracht werden diirfen, miissen sie den An-
forderungen des Produktsicherheitsrechts entsprechen. Aufgrund neuer Gesetzesvorhaben
miissen bei der Herstellung verschiedene Vorschriften beachtet werden, die sich teilweise
liberschneiden, verdrdngen oder auch widersprechen. Die grundsdtzlich positiven Gesetzes-
initiativen sind noch nicht vollstdndig aufeinander abgestimmt und miissen teilweise tliber-
arbeitet werden.

Das Produktsicherheitsrecht ist wie das Recht der Fahrzeugzulassung stark durch das Europa-
recht gepragt. Bei der Anwendung ist eine Mischung aus nationalen und europiischen sowie allge-
meinen und speziellen Vorschriften zu beachten. Die fiir den Einsatz von AMR wichtigsten Rechtsakte
sind im Folgenden zunachst kurz dargestellt (vgl. 4.2.1). Im Anschluss wird erlautert, welche Vorschrif-
ten fiir welche AMR-Typen gelten (vgl. 4.2.2). Zuletzt werden die Rechtsfolgen bei Verstofden gegen
das Produktsicherheitsrechts zusammengefasst (vgl. 4.2.3).

4.2.1 Anwendbarkeit des Produktsicherheitsrechts
4.2.1.1 Einschlagige Rechtsakte

4.2.1.1.1 EU-Produktsicherheitsverordnung

Im Mai 2023 wurde die EU-Produktsicherheitsrichtlinie von der neuen EU-Produktsicherheitsverord-
nung (GPSR)¢5 abgelost. Mit der GPSR werden die wesentlichen Vorschriften fiir die Sicherheit von
Verbraucherprodukten festgelegt, die in der EU in Verkehr gebracht oder auf dem Markt bereitge-
stellt werden. Die Verordnung gilt ab dem 13. Dezember 2024 und hat gegeniiber dem deutschen Pro-
duktsicherheitsgesetz (ProdSG)¢¢ Anwendungsvorrang. Das ProdSG wird damit weitgehend irrele-
vant.

Der Anwendungsbereich der GPSR ist seinerseits erheblich eingeschrankt. Die Verordnung findet ge-
mafs Art. 2 Abs. 1 Satz 1 GPSR keine Anwendung, soweit es speziellere harmonisierte Vorschriften
des Unionsrechts gibt. Harmonisierte Vorschriften sind gemafd Art. 2 Abs. 1 Satz 3 GPSR solche, die der
Definition von Art. 3 Nr. 27 GPSR unterliegen. Die Legaldefinition verweist wiederum auf die in An-
hang I der europdischen Marktiiberwachungsverordnung (MU-V0)67 genannten Rechtsakte. Hinzu
kommen die technischen Normen, die von einer européischen Normungsorganisation (z. B. CEN,
CENELEC, ETSI) angenommen und im Amtsblatt der Européischen Union verdéffentlicht wurden.¢8 Die
GSPR ist im Ergebnis eine Auffangvorschrift fiir Produkte ohne eigenstidndiges Regelungsregime.

4.2.1.1.2 EU-Marktiberwachungsverordnung
Die EU-Marktiiberwachungsverordnung ist der zentrale Rechtsakt fiir die Sicherheitskontrolle von
Produkten. In der Verordnung werden die wesentlichen Funktionen und Pflichten der europdischen

65 Verordnung (EU) 2023/988 des Europaischen Parlaments und des Rates vom 10. Mai 2023 iiber die allgemeine Pro-
duktsicherheit, zur Anderung der Verordnung (EU) Nr. 1025/2012 des Europiischen Parlaments und des Rates und
der Richtlinie (EU) 2020/1828 des Europdischen Parlaments und des Rates sowie zur Aufhebung der Richtlinie
2001/95/EG des Europaischen Parlaments und des Rates und der Richtlinie 87 /357 /EWG des Rates, Abl. L 135.

66 Produktsicherheitsgesetz vom 27. Juli 2021 (BGBI. I S. 3146, 3147), das durch Artikel 2 des Gesetzes vom 27. Juli
2021 (BGBI.1S. 3146) gedndert worden ist.

67 Verordnung (EU) 2019/1020 des Europdischen Parlaments und des Rates vom 20. Juni 2019 iiber Marktiiberwa-
chung und die Konformitit von Produkten sowie zur Anderung der Richtlinie 2004/42/EG und der Verordnungen (EG)
Nr. 765/2008 und (EU) Nr.305/2011, Abl. L 161/1.

68 Steinrotter/Schaller, ZfPC 2024, 110.
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Marktiiberwachungsbehérden beschrieben. Dariiber hinaus werden in Anhang I der MU-VO die har-
monisierten Rechtsvorschriften der Union abschlief3end aufgezahlt, weshalb u. a. die GPSR hierauf ver-
weist. Wie die GPSR ist auch die MU-VO gemaf3 ihres Art. 2 Abs. 2 subsidiir, soweit harmonisierte
Rechtsakte speziellere Vorschriften liber die Kontrolle von Produkten enthalten.6?

4.2.1.1.3 EU-Maschinenverordnung

Kurz nach Verabschiedung der GPSR istim Juni 2023 die Maschinen-VO in Kraft getreten. In ihr werden
Sicherheits- und Gesundheitsschutzanforderungen beziiglich Konstruktion und Bau von Maschinen
festgelegt. Da die Maschinenverordnungen die Maschinenrichtlinie ersetzt, welche in Anhang I Nr. 19
der MU-VO aufgelistet ist, handelt es sich um eine harmonisierte Rechtsvorschrift, die die GPSR ver-
drangt. Somit ist die Maschinenverordnung grundsatzlich die primidre Rechtsquelle fiir die Sicher-
heitsanforderungen an Maschinen und Roboter. Allerdings nennt Art. 2 Abs. 2 Maschinen-VO eine
Reihe von Maschinen, die ausnahmsweise nicht in den Anwendungsbereich der Maschinenverordnung
fallen. Dazu gehoren z. B. Kraftfahrzeuge, die fiir ihren Betrieb eine europdische Typgenehmigung be-
notigen, Art. 2 Abs. 2 lit. g), h) und i) Maschinen-VO. In ErwG 17 der Maschinen-VO wird dazu ausge-
fithrt (Hervorhebung durch Verfasser):

.Der Zweck dieser Verordnung ist die Adressierung derjenigen Risiken, die sich aus
der Maschinenfunktion und nicht aus der Beforderung von Giitern, Personen oder Tie-
ren ergeben. Folglich sollte diese Verordnung nicht fiir Beférderungsmittel fiir die Be-
forderung in der Luft, auf dem Wasser und auf Schienennetzen gelten, obwohl sie den-
noch fiir die auf diesen Beforderungsmitteln angebrachten Maschinen gelten sollte.
Beforderungsmittel fiir die Beforderung auf der Straf3e, die noch nicht von ei-
nem spezifischen Rechtsakt der Union erfasst werden, sollten durch diese Ver-
ordnung geregelt werden, auf3er in Bezug auf Risiken, die sich aus dem Verkehr
auf éffentlichen Strafden ergeben kénnen. Das bedeutet, dass Fahrzeuge ein-
schliefslich Elektrofahrrdder, Elektroroller und sonstige persénliche Mobilitdtshilfen,
fiir die keine EU-Typgenehmigung gemdf3 der Verordnung (EU) Nr. 167/2013 des
Europdischen Parlaments und des Rates oder der Verordnung (EU) Nr. 168/2013 des
Europdischen Parlaments und des Rates oder keine Genehmigung gemdf3 der Verord-
nung (EU) 2018/858 des Europdischen Parlaments und des Rates erforderlich ist,
von dieser Verordnung erfasst werden."”

Die Maschinen-VO ist erst ab dem 20. Januar 2027 vollstandig giiltig. Maschinen, die vor diesem Stich-
tag in den Verkehr gebracht werden, miissen ,nur den Anforderungen der EU-Maschinenrichtlinie
geniigen. Allerdings enthalt die Maschinen-VO einige Ubergangsvorschriften.

4.2.1.1.4 EU-Typgenehmigungsverordnungen

In Anhang I Nr. 69 MU-VO werden die europdischen Verordnungen fiir die Typgenehmigung von Fahr-
zeugen zu den harmonisierten Rechtsvorschriften gezahlt. Sie haben dadurch zum einen Vorrang vor
den allgemeineren Bestimmungen der GPSR sowie der MU-VO. Zum anderen verdréngen sie die Ma-
schinen-VO vollstiandig, da diese keine Anwendung findet, wenn eine der Typgenehmigungsverord-
nungen einschldgig ist. Dementsprechend enthalten die Typgenehmigungsverordnungen eine Reihe
von Sicherheitsanforderungen sowie Vorschriften iiber die Marktiiberwachung. Beispielsweise ver-
weist Art. 13 i. V. m. Art. 2 MU-VO auf technische Spezialgesetze wie die UNECE-Regularien.

Zusatzlich zu den bereits in Kraft getretenen Typgenehmigungsverordnungen erarbeitet die EU zum
Stand der Bearbeitung dieser Studie eine neue Typgenehmigungsverordnung fiir Fahrzeuge, die

69 Hans/Hartmann/Seebach, ZfPC 2023, 251.
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nicht fiir den Verkehr auf 6ffentlichen Strafden bestimmt sind.”? In dem Verordnungsentwurf wird aus-
gefiihrt, dass die neue Typgenehmigungsverordnung die Maschinen-VO ergdnzen soll.”* Unklar ist bis-
her, wie das Verhaltnis der beiden Verordnungen konkret ausgestaltet wird. In jedem Fall diirfte die
neue Verordnung nicht mit den bestehenden Typgenehmigungsverordnungen gleichgestellt werden,
da die Maschinen-VO sonst nicht anwendbar ist. Derzeit scheint ein solches Vorgehen aber auch nicht
geplant zu sein. Lediglich Anhang I der MU-VO soll dahingehend angepasst werden, dass die neue Typ-
genehmigungsverordnung in die Liste der harmonisierten Vorschriften aufgenommen wird. Das hitte
den passenden Effekt, dass die GPSR zurticktritt.

4.2.1.1.5 Produktsicherheitsgesetz

Das Produktsicherheitsgesetz war lange Zeit der Ausgangspunkt des deutschen Produktsicherheits-
rechts. Wurden dessen Voraussetzungen nicht erfiillt, galten Produkte als unsicher und durften nicht
in Verkehr gebracht werden.’? Ab dem 13. Dezember 2024 wird das ProdSG jedoch nur noch in den
wenigen Fillen heranzuziehen sein, die nicht von der GPSR abgedeckt sind. Doch selbst in diesen Fallen
ist stets zu priifen, ob speziellere nationale Gesetze existieren, die gemafd § 1 Abs. 3 ProdSG Vorrang
haben. Ein Beispiel dafiir ist die StVZO fiir die Zulassigkeit von Fahrzeugen.

4.2.1.1.6 StraBenverkehrs-Zulassungsverordnung

Ahnlich wie die europaischen Typgenehmigungsverordnungen enthalt auch die StVZO produktsicher-
heitsrechtliche Vorgaben. Die Vorschriften, die flir den Einsatz von AMR wesentlich sind, wurden zum
Teil im vorherigen Kapitel beschrieben (vgl. 4.1.4.2).

4.2.1.1.7 StraBenverkehrsgesetz /| AFGBV

Da AMR als Kraftfahrzeuge mit autonomer Fahrfunktion i. S. d. §§ 1d ff. StVG und Autonome-Fahr-
zeuge-Genehmigungs-und-Betriebs-Verordnung (AFGBV) eingeordnet werden (vgl. 4.1.4.1), miissen
die entsprechenden gesetzlichen Anforderungen eingehalten werden. Das gilt sowohl fiir Liefer- als
auch fiir Arbeitsroboter unabhangig von ihrer Hoéchstgeschwindigkeit.

4.2.1.2 Bedeutung fur verschiedene AMR-Typen

Aufgrund der unterschiedlichen Einordnung im Strafdenverkehrsrecht (vgl. 4.1) unterliegen AMR auch
im Rahmen des Produktsicherheitsrechts je nach Typ und Einsatzbereich anderen Vorschriften. Zu
differenzieren ist erneut zwischen Lieferrobotern und Arbeitsrobotern. Sollte die Typgenehmigungs-
verordnung fiir Fahrzeuge, die nicht fiir den Verkehr auf o6ffentlichen Strafden bestimmt sind, in ihrer
aktuellen Entwurfsfassung in Kraft treten, wiirden sich einschlagigen Vorschriften fiir Arbeitsroboter
allerdings erheblich andern.

4.2.1.2.1 Lieferroboter

Lieferroboter liegen i. d. R. im Anwendungsbereich der StVZ0 und bendtigen eine Betriebserlaubnis,
wenn ihre bbH tliber 6 km/h liegt (vgl. 4.1.4). Die StVZO regelt das notwendige Sicherheitsniveau und
die Marktiiberwachung zwar weitgehend, aufgrund des Vorrangs des Europarechts miissen die GPSR
und MU-VO jedoch gleichzeitig beriicksichtigt werden. Auch die Maschinen-VO wird parallel Anwen-
dung finden, da die europdischen Typgenehmigungsverordnungen erst ab einer bbH von 25 km/h ein-
schlagig sind. Die sich derzeit in der Entwurfsphase befindliche ,Typgenehmigungsverordnung fiir
Fahrzeuge, die nicht flir den Strafdenverkehr bestimmt sind“ wiirde fiir Lieferroboter dagegen keine

70 Vorschlag fiir eine Verordnung des Europdischen Parlaments und des Rates iiber die Genehmigung und Marktiiber-
wachung von nicht fiir den Strafdenverkehr bestimmten mobilen Maschinen und Geraten, die auf 6ffentlichen Strafien
verkehren, und zur Anderung der Verordnung (EU) 2019/1020, COM (2023) 178 final.

71 Der Entwurf bezieht sich noch auf die Maschinen-Richtlinie, da die Maschinen-VO zum Zeitpunkt der Veroéffentlichung
des Entwurfs noch nicht verabschiedet war.

72 Hans/Hartmann/Seebach, ZfPC 2023, 251.
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Rolle spielen, da Maschinen, deren einziger Zweck die Beférderung von Giitern ist, nicht erfasst sein
sollen.”3

4.2.1.2.2 Arbeitsroboter (Inverkehrbringen vor dem 20. Januar 2027)

Die strafRenverkehrsrechtliche Zulassung von Arbeitsrobotern richtet sich ebenfalls nach der StVZO
(vgl. 4.1.4). Da insofern kein Anwendungsvorrang der straflenverkehrsrechtlichen Regelungen des
Europarechts besteht, sind zuséatzlich zu der StVZO die GSPR und die MU-VO heranzuziehen, um die
allgemeinen Aspekte der Produktsicherheit und Marktiiberwachung zu regeln.7+

4.2.1.2.3 Arbeitsroboter (Inverkehrbringen ab dem 20. Januar 2027)

Da Arbeitsroboter nicht in den Anwendungsbereich der Typgenehmigungsverordnungen fallen und
auch keine anderweitigen speziellen harmonisierten Vorschriften des Europarechts einschlédgig sind,
findet die Maschinen-VO ab dem 20. Januar 2027 vollumfanglich auf Arbeitsroboter Anwendung. So-
weit StVZ0 und Maschinen-VO dieselben Aspekte regeln, geniefst die Maschinen-VO Anwendungsvor-
rang, da es sich um einen europaischen Rechtsakt handelt. Wie sich dieses Konkurrenzverhaltnis prak-
tisch auswirkt, ist im Einzelfall zu priifen. Im Ubrigen sind die GPSR und MU-VO subsidiar zu beriick-
sichtigen.

4.2.1.2.4 Arbeitsroboter (Entwurf)

Die Anforderungen an die Sicherheit von Arbeitsrobotern konnten sich erheblich d&ndern, wenn die
»Typgenehmigungsverordnung fiir Fahrzeuge, die nicht fiir den Straf3enverkehr bestimmt
sind“ in Kraft treten sollte. Nach Art. 3 Abs. 2 des Verordnungsentwurfs wiirde sie fiir alle mobilen
Maschinen mit eigenem Antrieb gelten, die in den Anwendungsbereich der Maschinen-VO fallen und
speziell fiir die Verrichtung von Arbeiten konstruiert und gebaut wurden. Je nachdem, wie die Verord-
nung letztendlich ausgestaltet wird, konnte weiterhin die Maschinen-VO den vorrangigen Maf3stab bil-
den. Gleichermafden konnten sich die Autoren der Verordnung dazu entscheiden, den Mechanismus
der Verordnung den bereits bestehenden Typgenehmigungsverordnungen anzugleichen und z. B. auf
die Vorschriften des Anhangs II der MU-VO verweisen. Aufgrund dieser Unsicherheiten wird auf den
Verordnungsentwurf im Folgenden nur vereinzelt eingegangen.

4.2.2 Produktsicherheitsrechtliche Anforderungen

Ausgehend von den soeben abgesteckten Anwendungsbereichen der produktsicherheitsrechtlichen
Vorschriften werden im Folgenden die detaillierten Anforderungen dargestellt, denen geniigt werden
muss, um AMR auf dem Markt bereitzustellen.

4.2.2.1 Inverkehrbringen vor dem 20. Januar 2027

Lieferroboter miissen den Bau- und Betriebsvorschriften der StVZO entsprechen. Hinsichtlich der au-
tonomen Fahrfunktionen gelten die §§ 1d ff. StVG und ggf. die AFGBV. Da die technischen Anforderun-
gen auf klassische Pkw und nicht auf AMR zugeschnitten sind, ergeben sich einige funktionale Ein-
schrankungen (vgl. 4.1.4.2). Diese konnen nur mithilfe von Ausnahmegenehmigungen beseitigt wer-
den.

Neben den technischen Anforderungen der StVZO enthalt die GPSR weitere produktsicherheitsrecht-
liche Mechanismen, die von Herstellern umzusetzen sind, z. B. die folgenden:

e Die Herstellenden miissen eine technische Risikoanalyse durchfiihren und die technischen Un-
terlagen flir zehn Jahre auf dem neuesten Stand halten.”s

73 COM (2023) 178 final, ErwG 6.
74 Vgl. Gast/Hiining/Reusch, 137.
75 Art. 9 Abs. 3 GSPR.
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o Eine Herstellerkennzeichnung muss unmittelbar am Produkt angebracht werden.76

e Dem Produkt miissen klare Anweisungen und Sicherheitsinformationen beigefligt werden.”?

e Bei nachtraglich festgestellten Risiken, miissen Herstellende den Nachmarktpflichten nach-
kommen (z. B. Information, Korrektur, Riickruf).78

Diese Pflichten gelten im Wesentlichen auch fiir die Einfuhr von AMR. Teilweise sind aber Unter-
schiede zu beriicksichtigen. Beispielsweise miissen Einfilhrende gemaf3 Art. 9 Abs. 9 bis 11 GPSR ein
umfangreicheres Beschwerdemanagement einrichten.

Die MU-VO kann zwar im Falle eines Sicherheitsrisikos relevant werden, enthilt aber keine unmittel-
baren Handlungspflichten fiir Anwender:innen von AMR.

4.2.2.2 Inverkehrbringen ab dem 20. Januar 2027

Die neue Maschinen-VO enthélt aufgrund ihrer speziell auf Maschinen ausgerichteten Vorschriften
eine Reihe von Regelungen, die auch fiir AMR relevant sind. Diese Anforderungen gelten fiir alle AMR,
die ab dem 20. Januar 2027 in Verkehr gebracht werden.

Der Grofdteil der Anforderungen wurde in Anhang I1I der Maschinen-VO aufgenommen. Anhang I1I Ka-
pitel 1 legt Grundsitze fest, die fiir alle Maschinen gelten. So miissen z. B. nach Anhang III Num-
mer 1.1.2 lit. b) die Sicherheitsvorkehrungen vorrangig in die Konstruktion selbst integriert werden.
Unvermeidbare Restrisiken, denen nicht durch die Konstruktion vorgebeugt werden kann, miissen
durch externe Schutz- oder Informationsmafdnahmen ausgeglichen werden.

Flir Maschinen mit autonomen Systemen hat die neue Maschinen-VO nun besondere Vorschriften.
Gemafd Anhang III Teil B gilt allgemein, dass im Rahmen der Risikoanalyse alle Risiken berticksichtigt
werden miussen, die wihrend des gesamten Lebenszyklus auftreten konnen. Dies inkludiert Weiter-
entwicklungen durch autonome Systeme. Wenn Maschinen zu selbst entwickelndem Verhalten fahig
sind, werden sie gemafd Anhang I Teil A als gefihrliche Maschinen i. S. v. Art. 25 Abs. 2 Maschinen-
VO klassifiziert, soweit die betroffenen Teile Sicherheitsfunktionen ausiiben.”® Die Klassifizierung hat
zur Folge, dass bei der Risikoanalyse stets eine Baumeisterpriifstelle einzubeziehen ist und keine
Selbstzertifizierung vorgenommen werden darf.

Die Maschinen-VO legt zudem fest, dass autonome mobile Maschinen mit Uberwachungsfunktionen
ausgestattet sein miissen, Anhang III Nr. 3.2.4. Inwieweit diese Voraussetzung Relevanz fiir den Einsatz
von AMR im offentlichen Raum in Deutschland hat, hdngt zum Teil davon ab, wie die Anforderungen
an die technische Aufsicht nach dem StVG in der Praxis ausgestaltet werden. Bisher gibt es diesbeziig-
lich keine konkreten Vorgaben dariiber, dass die Anforderungen aus der Maschinen-VO weiter oder
auch kiirzer reichen kdnnten (vgl. 4.1.4.1).

Zum Teil werden von der Maschinen-VO bestimmte Bauteile vorgeschrieben, die zwingend verbaut
werden miussen, z. B.:

- Beleuchtung, wenn das Fehlen ein Risiko verursachen kann, Anhang III Nr. 1.1.4;

- Not-Halt-Befehlsgerat, Anhang I1I Nr. 1.2.4.3;

- Akustisches oder optisches Warnsignal vor Ingangsetzen der Maschine, wenn sich der Bedie-
ner nicht vergewissern kann, ob eine Gefahrdungssituation vorliegt, Anhang III Nr. 1.2.2.

76 Art. 9 Abs. 5 GPSR.
77 Art. 9 Abs. 7 S. 1 GPSR.
78 Art. 9 Abs. 8 GPSR.

79 Sicherheitsbauteile nach Anhang II sind z. B. Logikeinheiten zur Gewahrleistung von Sicherheitsfunktionen; NOT-
HALT-Befehlsysteme; Software, die Sicherheitsfunktionen wahrnimmt oder maschinelles Lernen.
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Insbesondere die Vorschriften zur Beleuchtung und zum Warnsignal stehen im Widerspruch zu stra-
f3enverkehrsrechtlichen Verbotstatbestinden (vgl. 4.1.4.2.1). Aufgrund des Anwendungsvorrangs
des Unionsrechts miisste es zuldssig sein, die von der Maschinen-VO vorgeschriebenen Funktionen zu
verwenden. Da diese Rechtsfolge von der deutschen Gesetzgebung nicht erwiinscht sein diirfte, be-
steht an dieser Stelle dringender Handlungsbedarf.

Updates erhielt die Maschinen-VO aufderdem im Bereich IT und Cybersecurity. Anhang III Nr. 1.1.9
Maschinen-VO verlangt einen ausreichenden Schutz gegen Korrumpierung. Das notwendige Schutz-
niveau soll gewdahrleistet sein, wenn einschldgige europdische Rechtsakte eingehalten werden. Hier
kann auf die Ausfiihrungen zur europaischen KI-Verordnung verwiesen werden, die die maf3geblichen
Vorschriften enthalt (vgl. 4.4). Die Maschinen-VO schreibt z. B. vor, dass schon bei der Konstruktion
die Grenzen der Sicherheitsfunktionen festgelegt werden miissen, die auch nicht wahrend der Lern-
phase der Maschine verandert werden diirfen, Anhang III Nr. 1.2.1 UAbs. 1 lit. d) Maschinen-VO.

Neben dem Schutz der IT-Systeme legt die Maschinen-VO in Anhang III Nr. 1.2.1 Datenspeicherpflich-
ten fest. Zum Beispiel miissen Daten iiber sicherheitsrelevante Entscheidungsprozesse bei der Steue-
rung von Maschinen aufgezeichnet und fiir ein Jahr gespeichert werden. Sobald Eingriffe durch die
Aufsicht erforderlich geworden sind, miissen die entsprechenden Daten geméafi An-
hang III Nr. 1.2.1 UAbs. 1 lit. f) Maschinen-VO fiinf Jahre gespeichert werden, damit die Konformitat
des Systems tiberpriift werden kann. Die von der Maschinen-VO vorgesehene Speicherdauer ist somit
zwei Jahre langer als die von § 1g StVG, welche nur drei Jahre betragt.

Neuerdings sind gemafd Anhang III Nr. 1.3.7 Maschinen-VO auch die durch die Mensch-Maschine-In-
teraktion hervorgerufenen psychischen Belastungen in der Risikobeurteilung zu berticksichtigen.
Dieser Aspekt wird umso wichtiger sein, desto mehr Funktionen autonom von der Maschine ausge-
fithrt werden.

Anzumerken sind noch vier Aspekte, die fiir den Einsatz von AMR eine hohere Relevanz haben konn-
ten:

- Auf Maschinen missen ggf. Piktogramme mit einem Hinweis auf besondere Risiken ange-
bracht werden, Art. 24 Abs. 4 Maschinen-VO.

- Maschinen sind mit einer Angabe der Konformititsbewertungsstelle zu versehen, soweit
eine solche beteiligt war, Art. 24 Abs. 3 Maschinen-VO.

- Die Betriebsanleitung muss nicht ldnger in der Originalsprache beigefiigt werden; es gentigt
eine Ubersetzung, Anhang III Nr. 1.7.4 Maschinen-VO.

- Technische Unterlagen miissen fiir zehn Jahre bereitgestellt werden, Art. 11 Maschinen-VO.

4.2.3 Rechtsfolgen bei VerstoRen gegen produktsicherheitsrechtliche
Pflichten

Das Produktsicherheitsrecht enthélt einige spezifische Rechtsfolgen, die in fast allen allgemeinen und

spezifischen Rechtsakten zu finden sind. Wichtig sind vor allem das (vorlaufige) Verbot des Inver-

kehrbringens, der verpflichtende Riickruf des Produkts und die Pflicht, tiber das Vorliegen eines Feh-

lers zu informieren.

Die Haftungsvorschriften sind allein dem nationalen Recht zu entnehmen, vgl. Art. 44 GPSR i. V. m.
§ 28 Abs. 1 Nr. 12 und 13 ProdSG. Maf3geblich ist daher vorrangig das allgemeine Zivilrecht (vgl. 4.5).

Soweit Fehler bei der Konstruktion wichtige Rechtsgiiter verletzen, sind zudem strafrechtliche Sank-
tionen moglich, vgl. Art. 50 Maschinen-VO. In Deutschland kommen insbesondere Fahrlassigkeitstat-
bestdnde in Betracht (vgl. 4.6).
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4.3 Informationsaufnahme und -verarbeitung

Die Anwendung des Datenschutzrechts auf den Einsatz von AMR im éffentlichen Raum ge-
staltet sich komplex. Die fiir die Fortbewegung erforderlichen Videokameras kénnen (sen-
sible) personenbezogene Daten verarbeiten, selbst wenn VorsichtsmafSnahmen wie eine au-
tomatische Anonymisierung eingesetzt werden. Noch strengere Anforderungen gelten beim
Betrieb von AMR durch dffentliche Stellen. Insgesamt stellt das Datenschutzrecht ein grofdes
Hindernis fiir den rechtmdfSigen sowie wirtschaftlichen Einsatz von AMR dar.

Damit sich AMR zuverlassig fortbewegen und ihre Aufgaben verrichten konnen, benétigen sie viele
Daten iiber ihre unmittelbare Umgebung. Diese Daten erhalten sie mittels Kameras und einer Vielzahl
verschiedener Sensoren, z. B. Radar und LiDAR (Light Detection and Ranging). Dabei werden jedoch
nicht nur o6ffentliche Sachen erfasst, sondern auch privates Eigentum und natiirliche Personen. Das
folgende Kapitel beschiftigt sich mit den Anforderungen und Pflichten, die bei der Aufnahme und Ver-
arbeitung dieser Daten entstehen und einzuhalten sind. Zunichst wird ein kurzer Uberblick iber die
einschlagigen Vorschriften gegeben (vgl. 4.3.1). Im Anschluss werden die Anforderungen an private
(vgl. 4.3.2) und 6ffentliche (vgl. 4.3.3) differenziert erldutert. Am Ende werden die aus den Gesetzen
zum autonomen Fahren resultierenden Pflichten zur Speicherung von Fahrzeugdaten dargestellt
(vgl. 4.3.4). Andere Aspekte des Daten- und Informationsrechts (z. B. Cybersecurity, Kiinstliche Intel-
ligenz, etc.), sind nicht Gegenstand dieses Kapitels und werden in nachfolgenden Abschnitten vertieft
behandelt (vgl. 4.4).

4.3.1 Einschlagiges Recht

Die Anforderungen an den Datenschutz richten sich in Deutschland nach der Datenschutz-Grundver-
ordnung (DS-GV0)89, dem Bundesdatenschutzgesetz (BDSG)8! und den Datenschutzgesetzen der ein-
zelnen Bundesldnder. Da sich das vorliegende Gutachten mit den allgemeinen rechtlichen Bedingun-
gen Deutschlands beschiftigt, wird hier auf Landesgesetze nicht detailliert eingegangen.

Die DS-GVO hat das BDSG iiberwiegend verdringt. Nur in wenigen Einzelfdllen ist das BDSG noch
heranzuziehen. Im Falle der Informationsaufnahme und -verarbeitung durch AMR spielt vor allem
§ 4 BDSG noch eine Rolle. Diese Regelung betrifft die Videoliberwachung von o6ffentlich zuganglichen
Raumen. Mangels Offnungsklausel in der DS-GVO ist § 4 BDSG allerdings teilweise eurorechtswidrig
und gilt nur bei der Videoiiberwachung durch 6ffentliche Stellen.82 Werden Daten durch private Ak-
teure verarbeitet, findet hingegen ausschliefslich die DS-GVO Anwendung.83 Infolgedessen wird im Fol-
genden zwischen dem Einsatz von AMR durch private (vgl. 4.3.2) und o6ffentliche (vgl. 4.3.3) Stellen
differenziert.

Ein Aspekt, fiir den ein anderes Regelungsregime gilt, ist die Erhebung und Speicherung von Fahr-
zeugdaten. Die diesbeziiglichen Vorgaben enthalt § 1g StVG (vgl. 4.3.4).

80 Verordnung (EU) 2016/679 des Europdischen Parlaments und des Rates vom 27. April 2016 zum Schutz natiirlicher
Personen bei der Verarbeitung personenbezogener Daten, zum freien Datenverkehr und zur Aufhebung der Richtlinie
95/46/EG (Datenschutz-Grundverordnung), Abl. L 119.

81 Bundesdatenschutzgesetz vom 30. Juni 2017 (BGBL I S. 2097), das zuletzt durch Artikel 7 des Gesetzes vom 6. Mai
2024 (BGBI. 2024 I Nr. 149) gedndert worden ist.

82 BVerwG, Urt. v. 27.03.2019, 6 C 2/18, NVwZ 2019, 1126, Rn. 47; Auer-Reinsdorff/Conrad/Conrad/Treeger, § 34 Rn.
281; vgl. Schroder, ZD 2021, 303; Lachenmann, ZD 2017, 410; Jandt, ZRP 2018, 18.

83 3.A. wohl Gola/Heckmann/Schulz, Art. 6 DS-GVO Rn. 114 wonach das BDSG die Videoliberwachung in allen nicht
offentlich-zugdnglichen Rdumen regeln soll.
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4.3.2 Umgebungserkennung durch private Stellen

Private Stellen haben die Vorschriften der DS-GVO gemaf3 Art. 2 Abs. 1 einzuhalten, wenn sie perso-
nenbezogene Daten verarbeiten (vgl. 4.3.2.1). Soweit der Anwendungsbereich eréffnet ist, muss die
Datenverarbeitung rechtmafig sein (vgl. 4.3.2.2). Ferner haben die Verantwortlichen konkrete Pflich-
ten zu erfiillen (vgl. 4.3.2.3).

4.3.2.1 Eroffnung des Anwendungsbereichs

4.3.2.1.1 Personenbezogene Daten

Personenbezogene Daten sind gemafd Art. 4 Nr. 1 DS-GVO alle Informationen, die sich auf eine be-
stimmte, identifizierbare Person beziehen. Sobald sich AMR im 6ffentlichen Raum fortbewegen, lasst
es sich kaum vermeiden, dass sie mit ihren Sensoren natiirliche Personen wahrnehmen. Die entschei-
dende Frage ist daher, ob die Sensorik eine Identifikation der betroffenen Personen ermoglicht.84

Eine natiirliche Person ist identifizierbar, wenn sie sich von allen anderen Mitgliedern einer Gruppe
unterscheidet und deshalb ausgesondert werden kann.85 Das ist anzunehmen, wenn die Person mittels
der verwendeten Informationen wiedererkannt bzw. erneut adressiert werden kann und eine Ver-
wechslung ausgeschlossen ist.86

Als Informationstrager kommen alle Zeichen, Bilder oder Scans in Betracht, soweit sie Aufschluss tiber
das Aussehen, die Kleidung, den Aufenthaltsort oder soziale Kontakte geben kénnen.87 Hierbei wird
zwischen der Identifikation anhand einer Kennung (,identifier) oder eines bzw. mehrerer Merkmale
(,factors”) unterschieden.88 Enthalt der Informationstrager einen ,identifier”, reicht die vorliegende
Information fiir sich aus, um die Person direkt zu identifizieren. Ist kein ,identifier” zu erkennen, muss
es in einem weiteren Zwischenschritt moglich sein, mit Hilfe der ,factors“ eine Verbindung zwischen
den Informationen und der Person herzustellen. Dieser Fall wird als indirekte Identifizierbarkeit be-
zeichnet.89

4.3.2.1.1.1 Direkte Identifizierbarkeit

Der Kontext und die Bedeutung einer Information entscheiden, ob die Information eine direkte Iden-
tifizierung ermoglicht.?0 Klassische Beispiele sind die Steuer-ID, Fingerabdriicke oder andere biomet-
rischen Daten.?® Daher konnen im Einzelfall Videoaufnahmen ausreichen, um eine Person direkt zu
identifizieren. In der Regel wir eine direkte Identifizierbarkeit jedoch abzulehnen sein.%2

4.3.2.1.1.2 Indirekte Identifizierbarkeit

Soweit die Person nicht direkt identifiziert werden kann, ist eine Identifizierbarkeit dennoch anzuneh-
men, wenn der Personenbezug durch die verarbeitende Stelle hergestellt werden kann, indem weitere
Informationen herangezogen werden. In diesem Zusammenhang sind u. a. die Aufnahmequalitdt oder
die Ausrichtung von Kameras relevante Faktoren.?3 Die konkreten Anforderungen an eine indirekte

84 EuGH, Urt. v. 11.12.2014, C-212/13, NJW 2015, 463 (463); Kihling/Buchner/Klar/Kiihling, Art. 4 Nr. 1 DS-GVO Rn.
37; Schroder, ZD 2021, 304.

85 Taeger/Gabel/Arning/Rothkegel, Art. 4 DS-GVO Rn. 24; Schantz/Wolff/Schantz, Kap. C Rn. 291.
86 Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6hmann/Karg, Art. 4 Nr. 1 DS-GVO, Rn. 49.

87 Schroder, ZD 2021, 303.

88 Hofmann, ZD 2023, 21.

89 Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6hmann/Karg, Art. 4 Nr. 1 DS-GVO, Rn. 47.

90 Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6hmann/Karg, Art. 4 Nr. 1 DS-GVO, Rn. 54.

91 Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6hmann/Karg, Art. 4 Nr. 1 DS-GVO, Rn. 56.

92 Sydow/Marsch/Ziebarth, Art. 4 DS-GVO, Rn. 14.; Lutz, ZD 2020, 450 f.

93 Ziebarth, NZV 2021, 232.

30



Rechtliche Bedingungen fiir den Einsatz autonomer mobiler Roboter im "\E M
offentlichen Raum

Identifizierbarkeit sind jedoch umstritten. Es werden die sog. objektive, subjektive und vermittelnde
Theorie vertreten.

Die objektive Theorie entstammt vor allem der Praxis der Aufsichtsbehdrden. Demnach soll nicht
entscheidend sein, ob die datenverarbeitende Stelle einen Personenbezug herstellen kann. Vielmehr
sei es ausreichend, wenn ein beliebiger Dritter liber das notwendige Zusatzwissen oder die - legalen
sowie illegalen - Mittel verfiigt, um die natiirliche Person zu identifizieren.*

Nach der subjektiven Theorie sei nur auf das Wissen des jeweiligen Verantwortlichen abzustellen.?s
Anderweitig verfiigbare Informationen miissten nach dieser Ansicht vollkommen aufder Betracht blei-
ben.

Schlieflich hat sich eine vermittelnde Ansicht entwickelt, die sich maf3geblich auf Erwagungsgrund
(ErwG) 26 S. 3 DS-GVO stiitzt. Hiernach diirften nur solche Zusatzinformationen berticksichtigt wer-
den, die nach allgemeinem Ermessen wahrscheinlich von der verantwortlichen Stelle genutzt wer-
den, um die natiirliche Person direkt oder indirekt zu identifizieren. Diese Auffassung vertrat auch der
Europaische Gerichtshof (EuGH) in seinem sog. Breyer-Urteil. Das Gericht fithrte aus, dass eine Identi-
fizierung praktisch durchfiihrbar sein miisse, was nicht der Fall sei, wenn ein unverhaltnismafiiger
Aufwand an Zeit, Kosten und Arbeitskraften erforderlich wire.?¢ Der EuGH vertritt somit einen risi-
kobasierten Ansatz.®” Der Ansatz hat auch in grofden Teilen der Literatur Zustimmung gefunden, so-
dass sich auch dieses Gutachten im Weiteren auf die vermittelnde Ansicht stiitzt.98

Beim Ansatz des EuGH ist zu beachten, dass gesetzlich verbotene Mittel nicht einbezogen werden
diirfen, um die Identifizierbarkeit herzustellen.?? In einem Urteil aus dem Jahr 2023 stellte das Euro-
paische Gericht (EuG) Klar, dass sich eine verarbeitende Stelle Zusatzinformationen nur zurechnen
lassen muss, wenn sie einen rechtlichen Zugriffsanspruch auf die Informationen hat.100 Diesbeziig-
lich ist unklar, ob die Tatbestandsvoraussetzungen des Zugriffsanspruchs tatsiachlich vorliegen miis-
sen, oder ob ein abstrakter Anspruch ausreicht.101 Ein Losungsansatz besteht darin, nur die Anspriiche
zu berticksichtigen, die in einem funktionalen Zusammenhang mit dem Verarbeitungszweck stehen
(z. B. urheberrechtlicher Auskunftsanspruch). Nur in einer solchen Konstellation bestehe das hinrei-
chende Risiko der Inanspruchnahme des Rechtsmittels.102

Mithin ist im Rahmen der Priifung, ob eine indirekte Identifizierbarkeit vorliegt, eine Risikoanalyse
durchzufiihren. Dabei ist zu berticksichtigen, ob der Verarbeitungszweck eine Identifizierung erfor-
dert, die Identifizierung zu einer Nutzungssteigerung fiihrt oder ob der Identifizierung organisatori-
sche bzw. rechtliche Hemmnisse entgegenstehen (z. B. Vertragsstrafen).103 Allerdings ist nicht das Ri-
siko der Identifizierbarkeit allein entscheidend, sondern auch das Potenzial der Informationen, sich
auf die Rechte und Interessen der betroffenen Person auszuwirken.1%4 Bei einigen Fillen wird das

94 EuG, Urt. v. 26.04.2023, T-557/20, ZD 2023, 399 (402).
95 Taeger/Gabel/Arning/Rothkegel, Art. 4 DS-GVO Rn. 34 mwN.
96 EuGH, Urt. v. 19.10.2016, C-582/14, NJW 2016, 3579, Rn. 42 f.

97 EuG, Urt. v. 26.04.2023, T-557/20, ZD 2023, 399 (403); Wolff/Brink/v. Ungern-Sternberg/Schild, Art. 4 DS-GVO Rn.
15.

98 Paal/Pauly/Ernst, Art. 4 DS-GVO Rn. 10 f,; Schroder, ZD 2021, 303 f; mit Einschrankungen Sydow/Marsch/Ziehbarth,
Art. 4 DS-GVO Rn. 37; Liidemann/Knollmann, ZD 2020, 405.

99 EuGH, Urt. v. 19.10.2016, C-582/14, NJW 2016, 3579, Rn. 46; zustimmend Burghoff, ZD 2023, 660; aA Ehmann/Sel-
mayr/Klabunde, Art. 4 Rn. 17, da andernfalls kein ausreichender Grundrechtsschutz gewahrleistet sei.

100 EuG, Urt. v. 26.04.2023, T-557/20, ZD 2023, 399 (403).

101 Taeger/Gabel/Arning/Rothkegel, Art. 4 DS-GVO Rn. 37 mwN.
102 Kiihling/Buchner/Klar/Kiihling, Art. 4 Nr. 1 DS-GVO Rn. 28.
103 Kiihling/Buchner/Klar/Kiihling, Art. 4 Nr. 1 DS-GVO Rn. 31.
104 Vgl. Daute/Sttthoff, EUZW 2023, 504.
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allgemeine Risiko derart hoch eingeschitzt, dass der Personenbezug pauschal bejaht wird. Das wird
z. B.vereinzelt bei Videoaufnahmen angenommen. Begriindet wird dies mit der fortschreitenden Tech-
nologie (z. B. biometrische Gesichtserkennung) und der hohen Wahrscheinlichkeit, dass Betroffene
einer anderen Person (z. B. im Internet) bekannt sind.105

4.3.2.1.2 Verarbeitung
Art. 4 Nr. 2 DS-GVO legaldefiniert den Begriff ,Verarbeitung* als

Ljeden mit oder ohne Hilfe automatisierter Verfahren ausgefiihrten Vorgang oder
jede solche Vorgangsreihe im Zusammenhang mit personenbezogenen Daten wie das
Erheben, das Erfassen, die Organisation, das Ordnen, die Speicherung, die Anpassung
oder Verdnderung, das Auslesen, das Abfragen, die Verwendung, die Offenlegung
durch Ubermittlung, Verbreitung oder eine andere Form der Bereitstellung, den Ab-
gleich oder die Verkniipfung, die Einschrdnkung, das Léschen oder die Vernichtung“

Die Definition ist bewusst offen gestaltet und erlaubt es daher nur wenige allgemeine Maf3stibe auf-
zustellen. Die Details unterscheiden sich je nach Einzelfall erheblich. Hinsichtlich AMR kann es beim
Einsatz von Sensoren und insbesondere von Videokameras zu einer Verarbeitung kommen. Eine Ver-
arbeitung findet jedenfalls dann nicht statt, wenn die Sensorik komplett ausgeschaltet ist.106

4.3.2.1.2.1 Bildaufnahme

Als Verarbeitungsvorgang kommt zunachst der Moment in Betracht, in dem der Sensor eine Bilddatei
erstellt. Dieser Schritt stellt eine Zwischenspeicherung dar.197 [n der Literatur besteht Einigkeit dar-
iber, dass es sich bei einer Zwischenspeicherung um eine Verarbeitung handelt. Umstritten ist ledig-
lich die Herleitung. Einige Autoren begriinden dies mit dem Argument, dass der DS-GVO eine § 44a Ur-
heberrechtsgesetz (UrhG)198 entsprechende Regelung fehle.109 Dagegen soll jedoch sprechen, dass das
UrhG und die DS-GVO anders konzipiert seien und es bei § 44a UrhG um eine Ausnahmevorschrift
handle, fiir die in der DS-GVO kein Bediirfnis bestehe.110 Letztendlich wird die Zwischenspeicherung
aber unter den Begriff der Verarbeitung subsumiert, da die DS-GVO nicht auf die Dauer der Verarbei-
tung abstellt, sodass auch eine kurze Speicherdauer geniigt.11! Schon die Bildaufnahme erfiillt somit
das Merkmal der Verarbeitung.

4.3.2.1.2.2 Kamera-Monitor-System

Ein weiterer Verarbeitungsschritt kann durch den Einsatz eines Kamera-Monitor-Systems erfolgen
(alternative Bezeichnung: ,verldngertes Auge“112). In seiner Grundkonzeption werden bei diesem Sys-
tem Videoaufnahmen unmittelbar auf einen Monitor iibertragen, vor dem in der Regel eine Person
sitzt, die die abgebildeten Inhalte {iberwacht. Eine Speicherung wird ausdriicklich nicht vorgenom-
men.

In der Praxis miissen AMR aufgrund der aktuell bestehenden Rechtslage grundsatzlich mit einem Ka-
mera-Monitor-System ausgestattet werden, wenn sie im o6ffentlichen Strafenverkehr eingesetzt

105 Vgl. Schroder, ZD 2021, 304.
106 OVG Koblenz, Urt. v. 25.06.2021, 10 A 10303 /21.0VG, ZD 2022, 117, Rn. 22.
107 Schroder, ZD 2021. 304.

108 Urheberrechtsgesetz vom 9. September 1965 (BGBL I S. 1273), das zuletzt durch Artikel 25 des Gesetzes vom 23.
Juni 2021 (BGBI. I S. 1858) gedndert worden ist.

109 Schwenke, NJW 2018, 824.

110 Schréder, ZD 2021, 304.

111 Klink-Straub/Straub, NJW 2018, 3202.

112 VG Hannover, Urt. v. 10.10.2023, 10 A 3472 /20, BeckRS 2023, 29251, Rn. 37.
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werden sollen. Der Betrieb erfordert eine technische Aufsicht, die den AMR in bestimmten Situatio-
nen Befehle erteilen kdnnen muss (vgl. 4.1.4.1). Diese Pflicht kann am einfachsten umgesetzt werden,
indem die technische Aufsicht den Fahrtweg des AMR tiber einen Bildschirm einsehen kann.

Teilweise wird vertreten, dass dieses System nicht in den Anwendungsbereich der DS-GVO fallt, da es
keinen Unterschied machen darf, ob eine Person mit blofdem Auge oder iiber einen Monitor beobachtet
wird, solange keine Speicherung erfolgt.113 Nach anderer Ansicht sei es jedoch irrelevant, dass Daten
nicht gespeichert werden.114 Zu demselben Ergebnis gelangt die Datenschutzkonferenz, welche den
Verarbeitungsbegriff bejaht, soweit Personen auf dem Monitorbild identifiziert werden kénnen.115
Gleichermafden wird der Begriff ,Videoliberwachung” i. S. v. Art. 24 Bayerisches Datenschutzgesetz
(BayDSG)116 verstanden.117 Im Ergebnis stellt der Einsatz eines Kamera-Monitor-Systems eine Verar-
beitung dar, wenn eine Identifizierung moglich ist. Es gilt der gleiche Maf3stab, der auch im vorherigen
Schritt bei der Bildaufnahme anzusetzen ist.

4.3.2.1.3 Ausnahmen

In bestimmten Konstellationen wird die Verarbeitung personenbezogener Daten verneint, obwohl
technische Mafdnahmen ausgefiihrt werden, die eine Identifikation natiirlicher Personen erméglichen.
Das sind die Falle, in denen das Risiko einer Identifizierung faktisch auf Null reduziert ist. Bei der
Informationsaufnahme durch AMR sind das der Einsatz von Pseudonymisierung, geschlossener Sys-
teme oder automatischer Anonymisierung. Die sog. Haushaltsausnahme ist dagegen nicht einschlagig.

4.3.2.1.3.1 Pseudonymisierung
Gemaf3 Art. 4 Nr. 5 DS-GVO bedeutet Pseudonymisierung

,die Verarbeitung personenbezogener Daten in einer Weise, dass die personenbezo-
genen Daten ohne Hinzuziehung zusdtzlicher Informationen nicht mehr einer spezi-
fischen betroffenen Person zugeordnet werden kénnen, sofern diese zusdtzlichen In-
formationen gesondert aufbewahrt werden und technischen und organisatorischen
Mafsnahmen unterliegen, die gewdhrleisten, dass die personenbezogenen Daten nicht
einer identifizierten oder identifizierbaren natiirlichen Person zugewiesen werden"“

Eine Pseudonymisierung kann nicht vermeiden, dass die Betreibenden eines AMR die Vorschriften der
DS-GVO beriicksichtigen miissen. Die Daten werden in diesem Anwendungsfall zuerst erhoben, bevor
sie pseudonymisiert werden kénnen. Ausschlieflich nachfolgende Verantwortliche profitieren von
einer Pseudonymisierung, da die Daten fiir sie als anonym gelten. Voraussetzung ist, dass den nachfol-
genden Verantwortlichen die Zuordnungsregeln nicht bekannt sind und Inhabenden der Zuordnungs-
regel rechtlich untersagt ist, die Regeln zuganglich zu machen (z. B. Notar:innen).118

Smart-Cams nutzen haufig Templates zur Pseudonymisierung, bei denen nur bestimmte Referenz-
werte gespeichert werden. Da deren Zweck die Wiedererkennung von Personen ist, weist dieser Vor-
gang jedoch in der Regel einen Personenbezug auf.11?

113 Gola/Heckmann/Schulz, Art. 6 DS-GVO Rn. 117.
114 QLG Stuttgart, Urt. v. 18.05.2021, 12 U 296/20, BeckRS 2021, 26918, Rn. 10.
115 DSK, Orientierungshilfe Videotiberwachung durch nicht-6ffentliche Stellen, 5.

116 Bayerisches Datenschutzgesetz (BayDSG) vom 15. Mai 2018 (GVBL. S. 230, BayRS 204-1-1), das zuletzt durch § 1 Abs.
26 der Verordnung vom 4. Juni 2024 (GVBL. S. 98) gedndert worden ist.

117 Schréder/Geminn, Art. 24 Rn. 22 ff.
118 Rof3nagel, ZD 2018, 245.
119 Schwenke, NJW 2018, 825.
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4.3.2.1.3.2 Geschlossenes System

Eine technische Vorkehrung, mit der die Anwendbarkeit der DS-GVO komplett ausgeschlossen wird,
ist das sog. geschlossene System (Englisch: ,closed-loop-system“). Diese Systeme zeichnen sich
dadurch aus, dass Daten in einer Weise verarbeitet werden, bei der sich die Auswertung darauf be-
schrankt, eine Person als Mensch ohne individuelle Eigenschaften zu identifizieren, um z. B. eine
Notbremsung einzuleiten oder Verkehrszeichen zu erkennen.120 Zudem miissen die Daten unverziig-
lich gel6scht werden und technisch gesichert sein, sodass zu keinem Zeitpunkt Zugriff auf die Daten
moglich ist.121

4.3.2.1.3.3 Automatische Anonymisierung

Daten werden automatisch anonymisiert, wenn sie unkenntlich gemacht werden, noch bevor sie den
elektronischen Sensor verlassen, der die Daten erhebt.122 Diese Technologie lasst den Personenbezug
entfallen, wenn keine Riickgidngigmachung der Anonymisierung méglich ist.123 Die Beurteilung, ob
die Anonymisierung riickgdngig gemacht werden kann, erfolgt erneut anhand eines risikobasierten
Ansatzes. So ist keine absolute Anonymisierung erforderlich, um den Anwendungsbereich der DS-GVO
zu verlassen. Ein vernachlissigbares Restrisiko ist unschadlich.124 Es ist aufgrund von ErwG 26 S. 4
DS-GVO jedoch regelmafiig zu iiberpriifen, ob infolge des technischen Fortschritts eine Re-Identifika-
tion moglich geworden ist.125 Anonymisierungsverfahren sollten daher eine ,Schutzreserve“ beinhal-
ten, die zukiinftigen Risiken vorbeugt.126

4.3.2.1.3.4 Haushaltsausnahme

Die DS-GVO findet gemaf3 Art. 2 Abs. 2 lit. c) keine Anwendung auf Verarbeitungen, die ausschlief3lich
im personlichen oder familidren Bereich stattfinden. Aufgrund der restriktiven Rechtsprechung des
EuGH kann diese Ausnahme nicht auf den untersuchten Einsatz von AMR angewendet werden. Die
Norm privilegiert keine Anwendungsfille, bei denen die Datenverarbeitung auch nur teilweise auf den
offentlichen Raum erstreckt wird und dadurch auf einen Bereich auféerhalb der privaten Sphare der
verantwortlichen Stelle gerichtet ist.127

4.3.2.1.4 Zwischenergebnis

Der Einsatz von Sensoren und Kameras fithrt dazu, dass die Vorschriften der DS-GVO Anwendung fin-
den, wenn Personen auf den Aufnahmen identifiziert werden konnen. Hochauflosende Kameras wer-
den dazu in der Regel fahig sein, da bereits kleine Details wie die Gangart, Kleidung oder Tatowierun-
gen ausreichen konnen, um eine Identifikation zu ermoglichen. Die Pflichten der DS-GVO kénnen ver-
mieden werden, indem Technologien wie das geschlossene System oder die automatische Anonymi-
sierung verwendet werden. Je nach Einzelfall konnen allerdings unterschiedliche Anforderungen an
die Konfigurationen dieser Technologien bestehen.

4.3.2.2 Rechtméaligkeit der Verarbeitung

Die Verarbeitung personenbezogener Daten muss rechtmaflig sein, Art. 5 Abs. 1 lit. a) DS-GVO. Die
allgemeinen Rechtfertigungsgriinde enthélt Art. 6 DS-GVO, wahrend Art. 9 DS-GVO erho6hte Anforde-
rungen fiir die Verarbeitung besonderer Kategorien personenbezogener Daten vorsieht.

120 Schréder, ZD 2021, 304.

121 Schroder, ZD 2021, 305.

122 Volkmann et al.,, 1.

123 DSK, Orientierungshilfe Videoliberwachung durch nicht-6ffentliche Stellen, 5.
124 EuG, Urt. v. 26.04.2023, T-557/20, ZD 2023, 399 (404).

125 Rofdnagel, ZD 2018, 247; Ehmann/Selmayr/Klabunde, Art. 4 Rn. 20.

126 Schaar, ZD 2016, 225.

127 EuGH, Urt. v. 11.12.2014, C-212/13, NJW 2015, 463 (464).
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4.3.2.2.1 Personenbezogene Daten

Art. 6 DS-GVO enthalt eine Reihe von Tatbestdnden, bei deren Vorliegen die Verarbeitung personen-
bezogener Daten gerechtfertigt ist. Einige von diesen Tatbestanden kénnen fiir den Einsatz von AMR
im 6ffentlichen Raum herangezogen werden.

4.3.2.2.1.1 Einwilligung
Gemaf3 Art. 6 Abs. 1 lit. a) DS-GVO ist die Datenverarbeitung rechtmaflig, wenn die betroffene Person
eingewilligt hat. Die Einwilligung wird in Art. 4 Nr. 11 DS-GVO definiert als

Jjede freiwillig fiir den bestimmten Fall, in informierter Weise und unmissverstdnd-
lich abgegebene Willensbekundung in Form einer Erkldrung oder einer sonstigen ein-
deutigen bestditigenden Handlung, mit der die betroffene Person zu verstehen gibt,
dass sie mit der Verarbeitung der sie betreffenden personenbezogenen Daten einver-
standen ist"”

Im o6ffentlichen Raum kann eine Einwilligung fiir den Einsatz von AMR praktisch nicht eingeholt wer-
den. AMR bewegen sich auf frei zugdnglichen Flachen und kommen dort unvorhergesehen mit Men-
schen in Kontakt, die vorher nicht gefragt werden konnen, ob sie mit der Datenverarbeitung einver-
standen sind. Selbst wenn der Einsatzbereich besonders gekennzeichnet werden wiirde, konnte das
Betreten dieses Bereichs nichtals Einwilligung ausgelegt werden.128 Hinzu kommt, dass sich im 6ffent-
lichen Raum auch Minderjahrige unter 16 Jahren aufhalten, die gemaf3 Art. 8 Abs. 1 DS-GVO nicht ein-
willigungsfahig sind. Im Ubrigen ist eine Einwilligung jederzeit widerrufbar. Dieser Umstand kann nur
schwer beriicksichtigt werden.129

4.3.2.2.1.2 Vertragserfullung

Datenverarbeitung kann gemaf$ Art. 6 Abs. 1 S. 2 lit. b) DS-GVO rechtméfdig sein, wenn sie der Ver-
tragserfiillung dient. Vertragspartner, die AMR einsetzen wollen, sind z. B. Supermarkte, Parkbetrei-
bende oder Logistikunternehmen. Der Vertrag mit dem AMR-Unternehmen kann die Verarbeitung von
Daten Dritter jedoch nicht rechtfertigen, da die betroffene Partei selbst Vertragspartei sein muss.130
Die Vertragserfiillung kann mithin nur Rechtfertigungsgrund sein, wenn die jeweiligen Unternehmen
ein Vertragsverhaltnis mit den betroffenen Personen eingegangen sind. Das liegt insbesondere bei Su-
permdarkten nahe. Fiir Logistikunternehmen stellt dies dagegen keine Moglichkeit dar, weil Lieferwege
haufig iiber 6ffentliche Strafden fiihren. Die Personen, die auf dem Weg zum Lieferziel aufgenommen
werden, sind wiederum nicht Parteien des Vertragsverhaltnisses.

4.3.2.2.1.3 Rechtliche Verpflichtung

Sind die Verantwortlichen rechtlich dazu verpflichtet, personenbezogene Daten zu verarbeiten, ist die
Verarbeitung gemaf? Art. 6 Abs. 1 S. 2 lit. ¢) DS-GVO rechtmafdig. Die Vorschrift erfasst ausschliefilich
geschriebene Verpflichtungen.131

Eine solche Verpflichtung ist ausdricklich in Art. 6 VO (EU) 2019/2144 fiir Fahrassistenzsysteme
verankert. Fahrzeuge mit diesen Systemen miissen Daten verarbeiten, damit sie zugelassen werden
konnen. Die Verordnung ist aber allenfalls auf Lieferroboter anwendbar, die der Fahrzeugklasse N an-
gehoren (vgl. 4.1.4). Doch selbst fiir diese Falle ist der Einsatz von Kameras nicht vorgeschrieben.

Die rechtliche Verpflichtung kénnte sich zudem aus den Vorschriften zur technischen Aufsicht erge-
ben. Die straf3enverkehrsrechtlichen Gesetze schreiben zwar nicht vor, dass Kameras einzusetzen

128 BVerwG, Urt. v. 27.03.2019, 6 C 2/18, NJW 2019, 2556, Rn. 23; Jandt, ZRP 2018, 18.

129 DSK, Orientierungshilfe Videotiberwachung durch nicht-6ffentliche Stellen, 14.

130 Gola/Heckmann/Schulz, Art. 6 DS-GVO Rn. 30; Kiihling/Buchner/Buchner/Petri, Art. 6 DS-GVO Rn. 32a.
131 Daute/Sttthoff, EuZW 2023, 504.
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sind, die Pflicht zum Einsatz einer technischen Aufsicht fiihrt praktisch jedoch zumindest mittelbar
dazu, dass Kameras eingesetzt werden miissen (vgl. 4.1.4.1). Diese Konnexitat konnte ausreichen, da
die DS-GVO die diesbeziiglichen Anforderungen nicht besonders konkretisiert. Der Wortlaut bietet als
einzigen Anhaltspunkt den Begriff ,erforderlich“.132 Es ist anerkannt, dass die Erforderlichkeit auch
gegeben ist, wenn die Verarbeitung ein notwendiger Zwischenschritt fiir die Pflichterfiillung ist.133 Ge-
gen die Klassifizierung der technischen Aufsicht als rechtliche Verpflichtung spricht allerdings, dass
der Verarbeitungszweck so klar und prazise ausformuliert sein muss, dass die zuldssigen Verarbei-
tungen vorhersehbar sind.134 Es besteht somit grofde Rechtsunsicherheit, so dass sich Verantwortliche
beim Einsatz von AMR nicht allein auf Art. 6 Abs. 1 S. 2 lit. ¢) DS-GVO berufen sollten, um den Einsatz
von Kameras oder Sensorik zu rechtfertigen.

4.3.2.2.1.4 Lebenswichtige Interessen

Besonders relevant fiir AMR ist Art. 6 Abs. 1 S. 2 lit. d) DS-GVO, wonach Datenverarbeitung zum Schutz
lebenswichtiger Interessen rechtmaflig ist. Der Tatbestand ist erfiillt, wenn eine konkrete Gefahr fiir
Leib oder Leben besteht. Abstrakte Gefahren geniigen nicht.135

Dieser Rechtfertigungsgrund wird vor allem bei Lieferrobotern einschlégig sein, da sie Straf3en tiber-
queren miissen. Der Einsatz geeigneter Kameras und Sensoren ist erforderlich, um schwere Unfélle zu
vermeiden. Doch auch beim Einsatz von AMR in ruhigeren Zonen kann die Regelung herangezogen
werden, da stets ein Kollisionsrisiko besteht. Insbesondere Menschen mit kdrperlichen oder visuel-
len Beeintrachtigungen werden nicht immer der Lage sein, Robotern auszuweichen.

4.3.2.2.1.5 Offentliches Interesse

Die Datenverarbeitung kann auch mit dem o6ffentlichen Interesse gerechtfertigt werden,
Art. 6 Abs. 1 S. 2 lit. ) DS-GVO. Das offentliche Interesse betrifft vor allem die dffentliche Sicherheit
und Ordnung. Daher kann der Tatbestand insbesondere im Personennahverkehr oder auf 6ffentliche
Platze und Einrichtungen angewandt werden.136

Dieser Rechtfertigungsgrund birgt allerdings das Problem, dass den betroffenen Personen gemaéf3
Art. 21 DS-GVO ein Widerspruchsrecht eingeraumt werden muss. Das ist praktisch nicht umsetzbar,
da selbst nach einem nur miindlich gedufierten Widerspruch die Datenverarbeitung unmittelbar ge-
stoppt werden miisste. Nach einem Widerspruch darf die Verarbeitung gemaf3 Art. 21 Abs. 1 S. 2 DS-
GVO nur fortgesetzt werden, wenn zwingende schutzwiirdige Griinde vorliegen, z. B. Schutz von Leib
und Leben der betroffenen Personen.

4.3.2.2.1.6 Uberwiegende private Interessen

Mit dem Auffangtatbestand des Art. 6 Abs. 1 S. 1 lit. f) DS-GVO kann die Verarbeitung gerechtfertigt
sein, wenn sie zur Wahrung der berechtigten Interessen der verantwortlichen oder einer dritten Stelle
erforderlich ist, sofern nicht die schutzwiirdigen Interessen der betroffenen Person tiberwiegen. Dem
Wortlaut zufolge ist eine Abwdgung der entgegenstehenden Interessen vorzunehmen. Es handelt sich
um eine einzelfallabhingige Angemessenheitspriifung, die bei einem Interessen-Gleichstand zuguns-
ten der Datenverarbeitung ausgeht.137

132 Wolff/Brink/v. Ungern-Sternberg/Albers/Veit, Art. 6 DS-GVO Rn. 50.
133 Sydow/Marsch/Reimer, Art. 6 Rn. 47 mwN.

134 Kiihling/Buchner/Buchner/Petri, Art. 6 DS-GVO Rn. 91.

135 Ziebarth, NZV 2021, 235.

136 Lachenmann, ZD 2017, 409.

137 Z6llner, SpuRt 2023, 266; Simitis/Hornung/Spiecker gen. Déhmann/Scholz, Anhang 1 zu Artikel 6 Videoliberwa-
chung Rn. 91.
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Die Definition einer allgemeingiiltigen sozialaddquaten Eingriffsschwelle ist aufgrund der unterschied-
lichen kulturellen und gesellschaftlichen Vorstellungen innerhalb Europas jedoch kaum moglich.138 Im
Folgenden konnen deshalb nur Mafd3stdbe und Leitlinien fiir die Beurteilung der Angemessenheit er-
lautert werden. Im Wesentlichen ist auf die Eingriffsintensitat fiir die betroffene Person, die berechtig-
ten Interessen der verantwortlichen Stelle und die Erforderlichkeit der Datenverarbeitung abzustel-
len.

4.3.2.2.1.6.1 Eingriffsintensitéat

Erster Priiffungspunkt ist die Frage nach der Eingriffsintensitit i. S. v. Art. 5 Abs. 1 DS-GVO. Als Orien-
tierung dienen die in ErwG 47 DS-GVO beispielhaft aufgezahlten Kriterien.13% Daraus geht hervor, dass
die Eingriffsintensitidt von Art und Umfang der erfassten Informationen, Anlass und Umstanden der
Erhebung, dem betroffenen Personenkreis, dem Vorhandensein von Ausweismoglichkeiten sowie Art
und Umfang der Verwertung abhangig ist.140 Im Zusammenhang mit samtlichen Kriterien sind die Fa-
higkeiten der verwenden technologischen Geréte zu beriicksichtigen (z. B. Auflésung, Zoom, etc.).141

Zunichst ist die verniinftige Erwartungshaltung der betroffenen Personen zu beriicksichtigen. Fiir
die Abwagung ist relevant, ob sie mit der Datenverarbeitung rechnen konnten, wobei der Stand der
Technik sowie der Grad an Transparenz und Aufklarung entscheidend sind.142 Dementsprechend ist
die Eingriffsintensitdt geringer, wenn die Kennzeichnungspflicht erfiillt wird und die Verarbeitung
nicht heimlich erfolgt.143

Daraus folgt, dass der Ort der Datenverarbeitung eine zentrale Rolle spielt. Je nach Erwartungshal-
tung variiert die Intensitat. So wird der offentliche Strafienverkehr der Sozialsphire zugeordnet, was
einen schwécheren Eingriff bedeutet.144 Dagegen sind Orte, an denen die Entfaltung der Personlichkeit
im Vordergrund steht, von einer Uberwachung freizuhalten (z. B. Freizeiteinrichtungen, Gastronomie-
anlagen, Parks).145 An diesen Orten iiberwiegen meist die Interessen der Betroffenen.146 Im Ubrigen
ist das Vorhandensein von Ausweichméglichkeiten erheblich.147 Klassische Beispiele sind Wartezim-
mer von Behorden.

Neben dem Ort ist die Dauer der Verarbeitung ein ausschlaggebendes Kriterium. Umso ldnger sich
eine Person im Sichtfeld des verarbeitenden Geréts befindet, desto intensiver der Eingriff. Aus diesem
Grund sollte technisch sichergestellt werden, dass Daten moglichst umgehend iiberschrieben oder ge-
16scht werden.148 Beispiele sind die Wachterfunktion oder Dash-Cams. Bei beiden Technologien ist die
Aufzeichnungsdauer auf einen geringen Zeitraum zu begrenzen. Aufderdem diirfen die Aufnahmen nur
gespeichert werden, nachdem ein Ausldser betatigt wurde.14? Eine langere Speicherdauer ist zuléssig,
wenn eine sog. ,Privacy Blackbox“ eingesetzt wird. Dieses System verschliisselt die Daten noch in der

138 Gola/Heckmann/Schulz, Art. 6 DS-GVO Rn. 123.
139 DSK, Positionspapier zur audiovisuellen Umgebungserfassung im Rahmen von Entwicklungsfahrten, 5 f.

140 OVG Saarlouis, Urt. v. 14.12.2017, 2 A 662/17, MMR 2018, 259, Rn. 39; Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6h-
mann/Scholz, Anhang 1 zu Artikel 6 Videoiiberwachung Rn. 94.

141 Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6hmann/Scholz, Anhang 1 zu Artikel 6 Videoiiberwachung Rn. 137.
142 Schwenke, NJW 2018, 826.

143 QOVG Saarlouis, Urt. v. 14.12.2017,2 A 662/17, MMR 2018, 259, Rn. 40.

144 Lutz, ZD 2020, 452 mwN.

145 DSK, Positionspapier zur audiovisuellen Umgebungserfassung im Rahmen von Entwicklungsfahrten, 6; DSK, Orien-
tierungshilfe Videoliberwachung durch nicht-6ffentliche Stellen, 12; Simitis/Hornung/Spiecker gen. Dohmann/Scholz
Anhang 1 zu Artikel 6 Videoliberwachung Rn. 107.

146 EDPB, Leitlinien 3/2019 zur Verarbeitung personenbezogener Daten durch Videogerite, 14.

147 Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6hmann/Scholz, Anhang 1 zu Artikel 6 Videoliberwachung Rn. 95 ff.
148 K]ink-Straub/Straub, NJW 2018, 3204.

149 Schroder, ZD 2021, 306; Ahrens, NJW 2018, 2839.
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Kamera. Die Daten werden danach an einen Treuhdnder libergeben, der die Daten erst entschliisselt,
sobald die verarbeitende Stelle ein berechtigtes Interesse geltend gemacht hat.150

Weiterhin ist der Kreis der betroffenen Personen abwagungserheblich. Die Vorschrift erwahnt aus-
driicklich Minderjahrige. Ihre Interessen sind besonders schiitzenswert.151 Beim Einsatz von AMR
wird das in der Regel relevant sein, da sie meist kleiner gebaut sind und sich auf Kopfh6he von Kindern
fortbewegen. Weitere zu beriicksichtigende Gruppen sind z. B. Menschen mit geistiger oder korperli-
cher Behinderung.

4.3.2.2.1.6.2 Berechtigte Interessen

Die verantwortliche Stelle muss ein berechtigtes Interesse an der Datenverarbeitung vorweisen kon-
nen. Berechtigt ist jedes rechtliche, tatsichliche, wirtschaftliche oder ideelle Interesse, soweit es
von der Rechtsordnung nicht missbilligt wird.152 Auch Interessen von Dritten kénnen herangezogen
werden.153 Zu den berechtigten Interessen zahlen u. a. der Schutz des Eigentums, der Gesundheit und
des Lebens, die Optimierung betrieblicher Abladufe sowie Forschungszwecke.154

Im Strafienverkehr stellt die Erhéhung der Verkehrssicherheit stets ein berechtigtes Interesse dar.
Beim Einsatz von Videokameras geht die Abwagung grundséitzlich zugunsten der verarbeitenden
Stelle aus, da Eingriffe aufgrund der kurzen Dauer und der Fliichtigkeit der Aufzeichnung sehr kurz
sind.155 Es muss allerdings eine konkrete Gefahr bestehen, die durch einzelfallbezogene Tatsachen
begriindbar ist.15¢ Die Gefahrenlage ist substantiiert darzulegen, z. B. mit einschlagigen Kriminalitats-
oder Unfallstatistiken.157 An bestimmten Orten kénnen Gefahrdungslagen aber immanent sein, z. B. an
Tankstellen.158

4.3.2.2.1.6.3 Erforderlichkeit

Auch wenn ein berechtigtes Interesse vorliegt, sollten personenbezogene Daten nur verarbeitet wer-
den, wenn der Zweck der Verarbeitung nicht in zumutbarer Weise durch andere Mittel erreicht wer-
den kann, vgl. ErwG 39 DS-GVO0.15? Ein milderes, gleich effektives Mittel darf nicht zur Verfiigung
stehen.160 Bei der diesbeziiglichen Priifung ist eine objektive Betrachtungsweise anzusetzen.161

Die milderen Mafdnahmen miissen der verantwortlichen Stelle zumutbar sein, wobei der Kostenfak-
tor eine wesentliche Rolle spielt.162 Die Erforderlichkeit kann gleichzeitig nicht allein damit begriindet
werden, dass es sich bei dem gewahlten Mittel um die kostenglinstigste Alternative handelt.163

Fiir die Praxis hat dieser Maf3stab zur Folge, dass auf nicht erforderliche Funktionen verzichtet werden
muss. Eine Kamera sollte z. B. nicht schwenkbar sein oder Ton aufzeichnen, soweit diese Funktionen

150 Schroder, ZD 2021, 306.

151 Schwenke, NJW 2018, 826 f.

152 VG Hannover, Urt. v. 10.10.2023, 10 A 3472 /20, BeckRS 2023, 29251, Rn. 47.

153 Gola/Heckmann/Schulz, Art. 6 DS-GVO Rn. 122.

154 Rotter, DAR 2023, 602; Gola/Heckmann/Schulz, Art. 6 DS-GVO Rn. 122.

155 Schroder, ZD 2021, 305.

156 Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6hmann/Scholz, Anhang 1 zu Artikel 6 Videoiiberwachung Rn. 75 f.
157 Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6hmann/Scholz, Anhang 1 zu Artikel 6 Videoiiberwachung Rn. 77.
158 EDPB, Leitlinien 3/2019 zur Verarbeitung personenbezogener Daten durch Videogerate, 11.

159 VG Hannover, Urt.v. 10.10.2023, 10 A 3472/20, BeckRS 2023, 29251, Rn. 50.

160 Rotter, DAR 2023, 602.

161 Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6hmann/Scholz, Anhang 1 zu Artikel 6 Videoiiberwachung Rn. 83.

162 Gola/Heckmann/Schulz, Art. 6 DS-GVO Rn. 124; Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6hmann/Scholz, Anhang 1 zu Ar-
tikel 6 Videoliberwachung Rn. 86.

163 VG Hannover, Urt. v. 10.10.2023, 10 A 3472 /20, BeckRS 2023, 29251, Rn. 50; Kiihling/Buchner/Buchner/Petri, Art.
6 DS-GVO Rn. 147c.
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nicht unabdingbar sind.164 In jedem Fall miissen Herstellende und Nutzende sich vor dem Einsatz von
AMR genau iiberlegen, zu welchen Zwecken die Datenverarbeitung erfolgen soll. Besteht der Verarbei-
tungszweck in der Beweissicherung fiir Haftungsfélle konnen Black-Box-Losungen mit automatischer
Loschfrist erforderlich sein.165 Soll dagegen nur der Pflicht zum Einsatz einer technischen Aufsicht
nachgekommen werden, kann ein Live-Monitoring mittels Sensoren wie LiDAR oder Radar ggf. ausrei-
chen.

4.3.2.2.2 Besondere Kategorien personenbezogener Daten

Bei der Verarbeitung besonderer Kategorien personenbezogener Daten gelten verscharfte Rechtsfer-
tigungshiirden. Diese Daten diirfen grundsatzlich nicht verarbeitet werden, aufier einer der Ausnah-
metatbestdnde des Art. 9 Abs. 2 DS-GVO ist einschlagig. Auf Art. 6 DS-GVO kann nicht zuriickgegriffen
werden, Art. 9 DS-GVO entfaltet insoweit eine Sperrwirkung.166

Wenn AMR personenbezogene Daten verarbeiten, wird es sich um solche i. S. d. Art. 9 Abs. 1 DS-GVO
handeln kdnnen. Das sind Daten

,aus denen die rassische und ethnische Herkunft, politische Meinungen, religidse oder
weltanschauliche Uberzeugungen oder die Gewerkschaftszugehérigkeit hervorge-
hen, sowie [...] genetischen Daten, biometrischen Daten zur eindeutigen Identifizie-
rung einer natiirlichen Person, Gesundheitsdaten oder Daten zum Sexualleben oder
der sexuellen Orientierung einer natiirlichen Person”

Bei Kameraaufnahmen besteht vor allem das Risiko, dass biometrische Daten . S. v. Art. 4 Abs. 14 DS-
GVO erfasst werden. Das ist der Fall, wenn sie Daten iiber physische, physiologische oder verhaltens-
bezogene Eigenschaften mit speziellen technischen Mitteln gewinnen, die die eindeutige Identifizie-
rung und Authentifizierung einer natiirlichen Person ermdoglichen.167 Aus ErwG 51 S. 3 geht hervor,
dass Kameraaufnahmen diese Voraussetzungen in der Regel erfiillen. Das gilt insbesondere fiir Smart-
Cams, da sie stets identifizierende physische, physiologische oder verhaltenstypische Merkmale ent-
halten.168

Zudem konnen Kameras leicht Daten iiber ethnische Herkunft (z. B. Hautfarbe), religiose Uberzeugung
(z. B. Kopfbedeckung) oder die Gesundheit einer Person (z. B. Rollstuhl) wahrnehmen. Solche sensib-
len Daten konnen selbst dann Gegenstand einer Verarbeitung sein, wenn sie liber eine gedankliche
Kombination oder Ableitung als sensibles Datum erkannt werden kénnen.169

Die soeben dargestellten Beispiele zeigen, dass der Anwendungsbereich von Art. 9 DS-GVO sehr weit
ausfallen kann. Aus diesem Grund wird teilweise die Ansicht vertreten, dass Art. 9 DS-GVO nur ein-
schlagig sei, wenn die verantwortliche Stelle die Absicht hat, besondere Kategorien personenbezoge-
ner Daten zu verarbeiten.17? Zur Begriindung wird angefiihrt, dass keine besonderen Risiken fiir die
betroffenen Personen bestehen, solange Daten aufgezeichnet und spater wieder geldscht werden,
ohne dass die in ihnen enthaltenen sensiblen Informationen ausgewertet und genutzt werden.171

164 EDPB, Leitlinien 3/2019 zur Verarbeitung personenbezogener Daten durch Videogerite, 33.
165 EDPB, Leitlinien 3/2019 zur Verarbeitung personenbezogener Daten durch Videogerate, 12.
166 Schneider/Schindler, ZD 2018, 465.

167 EDPB, Leitlinien 3/2019 zur Verarbeitung personenbezogener Daten durch Videogerate, 19.
168 Schwenke, NJW 2018, 825.

169 Kohn/Schleper, ZD 2023, 723.

170 VG Mainz, Urt. v. 24.09.2020, 1 K 584/19.MZ, ZD 2021, 336 (337); Schwenke, NJW 2018, 826; Rotter, DAR 2023, 601;
EDPB, Leitlinien 3/2019 zur Verarbeitung personenbezogener Daten durch Videogerite, 17.

171 Schneider/Schindler, ZD 2018, 467.
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Beispielsweise seien Betroffene nicht besonders schutzwiirdig, wenn Systeme Menschen lediglich als
solche erkennen, um sie z. B. von Tieren zu unterscheiden.172

Einige Gegenstimmen lehnen diese Ansicht ab und schranken den Anwendungsbereich von Art. 9 DS-
GVO nicht ein.173 Fiir diese Gegenansicht spreche vor allem, dass der Wortlaut der Vorschrift keine
Einschrankungen vorsehe. Des Weiteren diirften sensiblen Daten nicht weniger Schutz erhalten als
Daten nach Art. 6 DS-GVO, in dessen Rahmen auch nicht auf die Intentionen der verantwortlichen Stelle
abgestellt werde. Aus diesen Griinden sei das Merkmal der Verarbeitung allein anhand objektiver Kri-
terien zu bestimmen.

Dieser Rechtsstreit wurde beildufig in zwei Urteilen des EuGH aufgegriffen.174 Das Gericht hat sich
jedoch weder der einen noch der anderen Ansicht eindeutig angeschlossen. Vielmehr sind die Urteile
als Differenzierung und Konkretisierung zu verstehen, welche eine sichere Anwendung des Rechts in
der Praxis noch komplexer gestalten. Nach Auffassung des Gerichts komme es nicht auf die subjektive
Perspektive der verantwortlichen Stelle an. Es sei nur entscheidend, ob sensible Daten aus der Verar-
beitung hervorgehen.

In der Literatur wird auf Basis dieser Urteile nachfolgende dreistufige Priifung vorgeschlagen, um zu
ermitteln, ob der Anwendungsbereich von Art. 9 DS-GVO eroffnet ist.175 Erstens muss die Aufnahme
objektiv geeignet sein, um sensible Daten hervorzubringen. Zweitens ist ein objektives Risiko fiir
die Rechte aus Art. 7 und 8 Charta der Grundrechte der Europaischen Union (GRCh)176 festzustellen,
wobei u. a. die Grofde des Empfangerkreises mafdgeblich ist. Im dritten und letzten Schritt ist zu priifen,
ob die verantwortliche Stelle eine Auswertungsabsicht bzgl. sensibler Daten aufweist bzw. solche
Daten vom Verarbeitungszweck umfasst werden. Doch auch wenn keine Absicht vorliegen sollte,
miisse die verantwortliche Stellen die erforderlichen Vorsorgemafinahmen treffen, um Zugriff auf die
sensiblen Daten zu verhindern.

Unabhdngig von dem soeben erlduterten Rechtsstreit, stellt die unbeabsichtigte Aufnahme von sensib-
len Daten immer einen intensiven Eingriff dar. Auch wenn der Anwendungsbereich von Art. 9 DS-GVO
nicht er6ffnet sein sollte, ist dieser Aspekt in der Abwéagung nach Art. 6 Abs. 1 S. 1 lit. f) DS-GVO zu
beriicksichtigen.177

Zusammengefasst stellt sich die Rechtslage fiir die Praxis dufderst komplex dar. Aus Literatur und
Rechtsprechung geht keine klare Leitlinie hervor, an der sich Anwendende rechtssicher orientieren
koénnen. Ihnen droht immer das Risiko, dass die Verarbeitung personenbezogener Daten beim Einsatz
von AMR den Anforderungen von Art. 9 DS-GVO unterfillt, woraus weitreichende Konsequenzen fol-
gen (vgl. 4.3.2.3).

4.3.2.2.3 Exkurs: Automatisierte Entscheidungsfindung

Nach Art. 22 DS-GVO diirfen Personen keinen Entscheidungen unterworfen werden, die ausschlief3lich
auf einer automatisierten Verarbeitung beruhen und die rechtliche oder dhnliche Wirkung zeigen.
Dieses Verbot gilt unabhangig davon, ob Art. 6 oder 9 DS-GVO einschlagig ist.

Fiir den Einsatz von AMR wird das Verbot wahrscheinlich nicht sonderlich relevant sein. Zwar sind die
Entscheidungsprozesse von AMR in der Regel komplex genug, um den Tatbestand zu erfiillen, die

172 Schwenke, NJW 2018, 825.

173 Reuter, ZD 2018, 565 f.; Lutz, ZD 2020, 453 mwN.

174 EuGH, Urt. v. 4.07.2023, C-252/21, MMR 2023, 669 (674); EuGH, Urt. v. 1.08.2022, C-184/20,ZD 2022, 611 (613 f.).
175 Kohn/Schlepper, ZD 2023, 724 f.

176 Abl. C 364 /3 vom 18.12.2000.

177 DSK, Positionspapier zur audiovisuellen Umgebungserfassung im Rahmen von Entwicklungsfahrten, 7.
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Vorschrift soll aber vorrangig Entscheidungen mit einer rechtlichen Wirkung erfassen.178 Entschei-
dungen mit einer vergleichbaren tatsachlichen, wirtschaftlichen oder sozialen Wirkung miissen eine
gewisse Erheblichkeitsschwelle erreichen, um dem Verbot zu unterliegen.17? Dafiir muss der Schutz-
zweck der DS-GVO beriihrt sein.180 Das ist wiederum anzunehmen, wenn die betroffene Person in ihrer
personlichen Entwicklung nachhaltig gestort wird.181 Da die Entscheidungen von AMR allenfalls dazu
fithren, dass Betroffene kurzzeitig mit dem AMR interagieren und ggf. ausweichen miissen, fehlt die
langfristige Auswirkung der Entscheidung.

4.3.2.2.4 Zwischenergebnis

Die Verarbeitung personenbezogener Daten kann auf mehrere Rechtfertigungsgriinde des Art. 6 DS-
GVO gestiitzt werden. Allerdings gibt es keinen universellen Tatbestand, der alle Anwendungsfille
von AMR abdeckt. Es ist stets im Einzelfall zu priifen, welcher Rechtsfertigungsgrund herangezogen
werden kann. Teilweise hat die ,Wahl“ des Rechtfertigungsgrunds auch Rechtsfolgen fiir die Anforde-
rungen an die jeweilige Verarbeitung. So konnen Betroffene Verarbeitungen widersprechen, die ge-
mafd Art. 6 Abs. 1 S. 1 1it. e) oder f) DS-GVO gerechtfertigt waren.

In der Praxis werden sich Anwendende ohnehin nicht auf Art. 6 DS-GVO verlassen kénnen. Ihnen droht
immer das Risiko, das beim Einsatz von Kameras oder Sensoren sensible Daten erfasst werden. Die
Verarbeitung ist deshalb regelmafdig nur rechtmafdig, wenn die strengeren Voraussetzungen des
Art. 9 DS-GVO erfiillt werden. Das ist nicht nur mit hoher Rechtsunsicherheit fiir die verantwortlichen
Stellen verbunden. Sie miissen auch weitreichenderen Anforderungen nachkommen, selbst wenn die
Verarbeitung von sensiblen Daten gemaf3 Art. 9 DS-GVO gerechtfertigt ist.

Um die Rechtsunsicherheiten zu umgehen, sollte die Verarbeitung personenbezogener Daten beim Be-
trieb von AMR vollkommen vermieden werden. Die verantwortlichen Stellen kénnen dies sicherstel-
len, indem sie ein geschlossenes System in Kombination mit einer automatisierten Anonymisie-
rung verwenden (vgl. 4.3.2.1.3). Dabei muss auch darauf geachtet werden, dass indirekte Merkmale
wie Tattoos oder Gesundheitseinschrankungen nicht erkennbar sind.

4.3.2.3 Pflichten der Verantwortlichen

Ist die DS-GVO anwendbar, muss die verantwortliche Stelle eine Reihe von Pflichten nachkommen.
Viele dieser Pflichten ergeben sich mittelbar aus den bereits dargestellten Aspekten des Datenschut-
zes. Im Folgenden werden wesentliche Pflichten erldutert, denen beim Einsatz von AMR nachzukom-
men ist. Zum einen miissen die Verantwortlichen wahrend des Betriebs darauf hinweisen, dass Daten
verarbeitet werden. Zum anderen ist schon vor der Inbetriebnahme eine Datenschutz-Folgeabschat-
zung durchzufiihren und ein Datenschutzbeauftragter zu bestellen.

4.3.2.3.1 Hinweis und Kennzeichnung

Die Pflicht, betroffene Personen auf die Datenverarbeitung hinzuweisen, folgt bereits aus dem allge-
meinen Grundsatz des Art. 5 Abs. 1 lit. a) DS-GVO. Danach muss die Verarbeitung nach Treu und Glau-
ben und in einer fiir die betroffene Person nachvollziehbaren Weise erfolgen. Dieser Grundsatz wird
sodann in Art. 13 DS-GVO fiir die offene und in Art. 14 DS-GVO fiir die verdeckte Datenverarbeitung
konkretisiert. Auf die Erfiillung der Hinweispflichten kann ausnahmsweise verzichtet werden, wenn
es fiir die betroffenen Personen offensichtlich erkennbar ist, dass in ihre Daten im jeweiligen Szenario

178 Wolff/Brink/v. Ungern-Sternberg/v. Lewinski, Art. 22 DS-GVO Rn. 12 ff.
179 Kiithling/Buchner/Buchner, Art. 22 DS-GVO Rn. 24.

180 Sydow/Marsch/Helfrich, Art. 22 DS-GVO Rn. 51.

181 Kiihling/Buchner/Buchner, Art. 22 DS-GVO Rn. 26.
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verarbeitet werden. Das ist z. B. der Fall, wenn Kameras auf3erhalb ihres Aufnahmebereichs gut
erkennbar sind.182

4.3.2.3.1.1 Offene Datenverarbeitung

Die verantwortliche Stelle muss einer betroffenen Person die in Art. 13 Abs. 1 DS-GVO aufgezahlten
Informationen zur Verfiigung stellen. Im Gegensatz zu Art. 14 DS-GVO entsteht die Informationspflicht
schon vor der Datenerhebung und nicht erst im Nachhinein.183

Die Informationspflicht nach Art. 13 Abs. 1 und 2 DS-GVO ist bei der Videoiliberwachung im offentli-
chen Raum von hoher Relevanz.184 Videoiiberwachung erfolgt nicht nur mittels fest montierter Kame-
ras, auch schwenkbare und frei bewegliche Kameras sind erfasst.

Nach den Vorgaben der Datenschutzkonferenz miissen bei der Videoiiberwachung mindestens die
folgenden Inhalte vermittelt werden: Piktogramm, Name und Kontaktdaten der verantwortlichen
Stelle, Speicherdauer, Verarbeitungszweck, Rechtsgrundlage, Information iiber den Zugang zu weite-
ren Pflichtinformationen.185 Diese Informationen miissen nicht zu jeder Zeit vollstiandig einsehbar
sein. Ausreichend ist auch eine abgestufte Information, bei der mittels eines QR-Codes auf die weite-
ren Informationen verwiesen wird.186 Das ist jedoch nur zuldssig, wenn der QR-Code abgerufen wer-
den kann, ohne den tiberwachten Raum zu betreten.

Beim Betrieb von mit Kameras ausgestatteten Fahrzeugen ist es ausreichend, wenn am Fahrzeug gut
sicht- und lesbar der Name der verantwortlichen Stelle, ein Piktogramm und eine Internetadresse an-
gebracht werden. Dennoch miissen samtliche Informationen im Innenraum des Fahrzeugs abgelegt
werden, damit sie bei einem Umfall zur Verfligung stehen.187

Es ist zu bezweifeln, dass Verantwortliche diesen Anforderungen beim Betrieb von AMR im o6ffentli-
chen Raum gerecht werden konnen. Der Kreis der Betroffenen ist zu grofd und unbestimmt, um jede
Person vorher informieren zu kénnen. Aufgrund der Gréfde von AMR koénnen die Informationen auch
nicht gut lesbar auf den Robotern angebracht werden. Menschen wiirden schon von den Sensoren er-
fasst werden, bevor sie die Informationen lesen konnten. Aus denselben Griinden wurde beim Einsatz
von Drohnen nicht davon ausgegangen, dass den Hinweispflichten nachgekommen werden kann.188

4.3.2.3.1.2 Verdeckte Datenverarbeitung

Haufig erkennen vorbeilaufende Personen nicht, ob Daten verarbeitet werden. Mit ihnen kann deswe-
gen gar nicht interagiert werden.182 Diese Falle fallen als sog. verdeckte Verarbeitung in den Anwen-
dungsbereich von Art. 14 DS-GVO. Die verantwortliche Stelle muss den betroffenen Personen die not-
wendigen Informationen gemaf$ Art. 14 Abs. 3 lit. a) DS-GVO innerhalb einer angemessenen Frist nach
der Datenverarbeitung mitteilen.

Da eine Vielzahl von Passant:innen betroffen sein wird, wenn AMR im o6ffentlichen Raum eingesetzt
werden, kommt jedoch der Ausschlussgrund des Art. 14 Abs. 5 lit. b) DS-GVO zur Anwendung.19? Diese

182 Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6hmann/Scholz, Anhang 1 zu Artikel 6 Videoiiberwachung Rn. 123.
183 Lutz, ZD 2020, 453.

184 Lachenmann, ZD 2017, 409.

185 DSK, Orientierungshilfe Videoliberwachung durch nicht-6ffentliche Stellen, 18.

186 Lachenmann, ZD 2017, 409.

187 Rotter, DAR 2023, 603; LfD Niedersachsen, Zf. 6.

188 DSK, Orientierungshilfe Videotiberwachung durch nicht-6ffentliche Stellen, 34.

189 Schroder, ZD 2021, 306; Simitis/Hornung/Spiecker gen. D6hmann/Scholz, Anhang 1 zu Artikel 6 Videoiiberwachung
Rn. 126.

190 Schroder, ZD 2021, 306.
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Vorschrift befreit verantwortliche Stellen von den Pflichten aus Art. 14 Abs. 1 bis 4 DS-GVO, wenn die
Erteilung der Information unméglich ist oder einen unverhiltnismifdigen Aufwand bedeuten
wiirde. Dies wére hier der Fall, denn die Betreibenden von AMR miissten jede Person individuell iden-
tifizieren und ausfindig machen, um ihnen die Informationen zukommen zu lassen. Bei diesem Prozess
wiirden noch viel mehr personenbezogene Daten anfallen, was gegen den Grundsatz der Datenmini-
mierung des Art. 5 Abs. 1 lit. ¢) DS-GVO verstéf3t. Danach muss die Datenerhebung auf das fiir die
Zwecke der Verarbeitung notwendige Maf$ beschrankt sein.

4.3.2.3.2 Datenschutz-Folgeabschatzung

Gemafs Art. 24 DS-GVO ist die verantwortliche Stelle verpflichtet, den Verarbeitungszweck in Form in
einer risikobasierten Selbsteinschitzung auf Implikationen fiir den Datenschutz zu untersuchen. Ist
das Ergebnis, dass ein grofdes Risiko fiir die Rechte der voraussichtlich betroffenen Personen besteht,
muss eine formliche Datenschutz-Folgeabschatzung nach Art. 35 DS-GVO vorgelegt werden. Das Vor-
liegen eines erheblichen Risikos wird von Gesetzes wegen geméafs Art. 35 Abs. 3 lit. b) DS-GVO ver-
mutet, wenn eine umfassende Verarbeitung von sensiblen Daten i. S. v. Art. 9 DS-GVO vorgenommen
wird. Dasselbe gilt gemaf Art. 35 Abs. 3 lit. ¢) DS-GVO fiir die systematische Uberwachung 6ffentlich
zuganglicher Bereiche.

Die gesetzlichen Regelvermutungen konnen zwar widerlegt werden. Beim Einsatz von AMR wird dies
jedoch nur schwer gelingen, da weitrdumig 6ffentliche zugangliche Bereiche von Kameras erfasst sind
und die Fortbewegung von AMR dazu fiihrt, dass die Uberwachung ein bedeutendes geografisches Aus-
maf erreicht.191 Zudem wird das Risiko zuséatzlich erh6ht, wenn Kameras mit einer hohen Auflésung,
Fernzugriff oder Zoom- und Schwenkfunktionen eingesetzt werden.192 Hinzu kommt, dass es schwer
vermeidbar ist, sensible Daten zu erfassen (vgl. 4.3.2.2.2).

4.3.2.3.3 Datenschutzbeauftragter

Unternehmen, die AMR im 6ffentlichen Raum betreiben, miissen im Regelfall einen Datenschutzbeauf-
tragen bestellen. Diese Pflicht konnte sich aus Art. 37 Abs. 1 lit. b) DS-GVO ergeben, wenn die Kernta-
tigkeit des Unternehmens eine umfangreiche und systematische Uberwachung erforderlich macht.
Allerdings ist unklar, ob der Einsatz von AMR eine systematische Uberwachung darstellt, da die Da-
tenverarbeitung eigentlich nicht systematisch erfolgt, sondern sogar eher ein unerwiinschter Neben-
effekt ist.

Im Ergebnis kann die Auslegung des Begriffs ,systematisch“ jedoch in vielen Fallen dahinstehen, da die
Ernennung eines Datenschutzbeauftragten gemafd Art. 37 Abs. 4 DS-GVO i. V. m. § 38 Abs. 1 S. 2 BDSG
auch verpflichtend ist, wenn eine Datenschutz-Folgeabschatzung vorgenommen wurde. Das ist der
Standardfall, sobald sensible Daten verarbeitet werden.

4.3.2.4 Zwischenergebnis

Der Einsatz von AMR im 6ffentlichen Raum durch private Stellen féllt in den Anwendungsbereich der
DS-GVO, wenn Personen identifizierbar sind. Diese Voraussetzung wird aufgrund der fortgeschritte-
nen Technologie grundsatzlich erfiillt sein. Soweit die verantwortlichen Stellen keine geeigneten tech-
nischen Vorkehrungen treffen, miissen sie infolgedessen umfangreiche Anforderungen erfiillen, um
einen rechtmafiigen Betrieb zu gewahrleisten. Beispielsweise muss eine Datenschutz-Folgeabschit-
zung erstellt werden.

Die verantwortlichen Stellen werden zudem mit Rechtsunsicherheiten konfrontiert. So ist unklar, ob
die Vorschriften fiir die Verarbeitung sensibler Daten anwendbar sind, wenn keine

191 Vgl. DSK, Orientierungshilfe Videoliberwachung durch nicht-6ffentliche Stellen, 19.
192 DSK, Orientierungshilfe Videotiberwachung durch nicht-6ffentliche Stellen, 20.
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Auswertungsabsicht vorliegt. Dariiber hinaus ist je nach Einzelfall eine umfangreiche Einschitzung
dariiber notwendig, ob und wann die betroffenen Personen von einer Datenverarbeitung zu unterrich-
ten sind.

Um einen effizienten und wirtschaftlichen Betrieb zu realisieren, sollten Betreibende daher versuchen,
den Anwendungsbereich der DS-GVO von Beginn an zu umgehen. Das kann insbesondere durch die
Verwendung eines geschlossenen Systems und einer automatischen Anonymisierung geschehen.

4.3.3 Umgebungserkennung durch 6ffentliche Stellen

Offentliche Stellen fallen in den Anwendungsbereich des BDSG und unterliegen damit teilweise stren-
geren Anforderungen als private Stellen, wenn sie Daten in 6ffentlichen Rdumen verarbeiten wollen
bzw. missen. Mit diesem Regelungsregime kommt der Staat seinen verfassungsrechtlichen Schutz-
pflichten nach. Denn die Verarbeitung personenbezogener Daten greift in das Recht auf informatio-
nelle Selbstbestimmung ein.193 Insbesondere der Anwendungsbereich und die Rechtfertigungsvoraus-
setzungen unterscheiden sich von der Videoiiberwachung durch private Stellen. Zudem gibt es Abwei-
chungen bei den Sanktionen und Rechtsschutzméglichkeiten. Im Ubrigen gilt die DS-GVO in ihrer
Génze auch fiir 6ffentliche Stellen (z. B. Risikoabschatzung, Datenschutzbeauftragter, Verfahrensvor-
schriften).

4.3.3.1 Er6ffnung des Anwendungsbereichs

Da insbesondere das Kamera-Monitor-System einen schwerwiegenden Eingriff darstellt, hat die
Rechtfertigung des Eingriffs einer speziellen Erméchtigungsgrundlage bedurft, die sich in § 4 BDSG
befindet.194 Von der Vorschrift werden alle technischen Vorgange erfasst, die die Sichtbarmachung von
Geschehnissen und Personen ermoglicht.195 Es muss sich daher nicht um eine klassische Uberwachung
handeln, die Intention der verantwortlichen Stelle ist unbeachtlich. Allerdings muss die Beobachtung
eine gewisse Zeit andauern, damit der Anwendungsbereich von § 4 BDSG eroffnet ist.19¢ Je nach Ein-
zelfall muss gepriift werden, wie lange ein einzelnes Zeitintervall andauert, in dem eine Person gefilmt
wird.197

Die Spezialvorschrift des § 4 BDSG findet keine Anwendung, wenn sensible personenbezogene Da-
ten erhoben werden. In diesen Féllen hat weiterhin Art. 9 DS-GVO Vorrang.198 In Einzelfillen kann auf
die Landesdatenschutzgesetze zuriickgegriffen werden, um eine Videoliberwachung zu rechtfertigen,
z.B. § 24 Abs. 1 Nr. 1 BayDSG i. V. m. Art. 9 Abs. 2 lit. g) DS-GV0.199

Da bei der Videoliberwachung haufig sensible Daten erfasst werden, ist der Anwendungsbereich von
§ 4 BDSG im Ergebnis stark eingeschrankt (vgl. 4.3.2.2.2). Relevanz hat die Norm daher vor allem,
wenn keine personenbezogenen Daten erhoben werden.2%0 Denn § 4 BDSG gilt auch fiir Videoiiberwa-
chungen, auf denen Personen nicht identifiziert oder identifizierbar sind.201 Diesbeziiglich besteht ein
schwerwiegender Unterschied zwischen der Videoliberwachung durch private und 6ffentliche Stellen.

Hinsichtlich der anderen Tatbestandsmerkmale sind weitere Unterschiede zwischen BDSG und DS-
GVO zu beachten. So ist der Begriff des ,o6ffentlich zugdnglichen Raums“ zundchst grundlegend

193 Siehe nur Heldt, MMR 2019, 287.

194 Vgl. BVerfG, Beschl. v. 23.02.2007, 1 BvR 2368/06, NVwZ 2007, 688 (690 f.).
195 Gola/Heckmann/Starnecker, § 4 BDSG Rn. 29.

196 Gola/Heckmann/Starnecker, § 4 BDSG Rn. 30.

197 Sydow/Marsch/Marsch, § 4 BDSG Rn. 8.

198 Reuter, ZD 2018, 567.

199 Reuter, ZD 2018, 568.

200 Sydow/Marsch/Marsch, § 4 BDSG Rn. 6.

201 Jandt, ZRP 2018, 17.
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deckungsgleich mit dem ,6ffentlichen Strafdenraum®, sodass auf die Ausfithrungen zum Strafienver-
kehrsrecht verwiesen werden kann (vgl. 4.1.3).202 Ein Unterschied besteht aber dahingehend, dass
§ 4 BDSG unumstritten auch fiir Innenrdume, wie Museen, Einkaufshallen oder Casinos gilt.2%3 Ansons-
ten sind wie bei der DS-GVO sowohl stationare als auch mobile Einrichtungen erfasst.204

Unklar ist, ob LiDAR oder dhnliche Systeme § 4 BDSG unterfallen. Der Wortlaut bezieht sich zwar aus-
dricklich auf Videoiiberwachung. Nach der Definition des Begriffs ,,optisch-elektronische Einrichtung”
miissten jedoch alle Verfahren erfasst sein, die Licht in elektronische Signale umwandeln.205 Da LiDAR-
Systeme Lichtstrahlen in Form von Lasern verwenden, um mittels Sensoren Umrisse und Formen ihrer
Umgebung darzustellen, nutzen sie ein entsprechendes Verfahren. Es besteht zudem die Moglichkeit,
Personen mithilfe der erstellten Daten zu identifizieren, sodass betroffene Personen ein Schutzbediirf-
nis gegen diese Technologie haben. Letztlich muss aufgrund des eindeutigen Wortlauts der Vorschrift
jedoch daran gezweifelt werden, dass die Gesetzgebung LiDAR-Systeme mit § 4 BDSG regulieren
wollte.

4.3.3.2 Rechtmaligkeit der Verarbeitung

Soweit der Anwendungsbereich erdffnet ist, miissen 6ffentliche Stellen bestimmte gesetzliche Anfor-
derungen erfiillen, um die Videoiiberwachung zu rechtfertigen. § 4 BDSG sieht drei Rechtfertigungs-
griinde vor.

Zum einen ist eine Videoliberwachung gemafd § 4 Abs. 1 S. 1 Nr. 1 BDSG zulassig, wenn sie der Erfiil-
lung éffentlicher Aufgaben dient. Die Videoliberwachung muss zur Erfiillung der konkreten Aufgabe
jedoch tatsachlich erforderlich sein.206 Daher diirfen der dffentlichen Stelle keine milderen, gleich ef-
fektiven Mittel zur Verfligung stehen. Ob dies der Fall ist, muss anhand der Gesamtsituation im Einzel-
fall gepriift werden. Hierbei ist umstritten, ob ein Mittel milder sein kann, wenn es zwar die Eingriffsin-
tensitdt reduziert, gleichzeitig aber hohere finanzielle Kosten verursacht.207

§ 4 Abs. 1S. 1 Nr. 2 BDSG erklart die Videoiiberwachung fiir rechtmafig, wenn sie zur Wahrnehmung
des Hausrechts eingesetzt wird. Um sich auf diesen Rechtfertigungsgrund berufen zu kénnen, muss
die verantwortliche Stelle neben der Verfiigungsgewalt iiber die 6ffentlichen Raume einen hinreichen-
den Anlass fiir die Videoliberwachung vorweisen kénnen, z. B. ein nachweisbares Verbrechensrisiko.

Als drittes kann — wie bei Art. 6 Abs. 1 S. 1 lit. f) DS-GVO (vgl. 4.3.2.2.1.6) - ein iiberwiegendes Inte-
resse der verantwortlichen Stelle die Videoiiberwachung rechtfertigen. Infolge der weitreichenden
Uberschneidung mit der DS-GVO muss § 4 Abs. 1 S. 1 Nr. 3 BDSG unionskonform ausgelegt werden und
gilt nur bei der Videotliberwachung von den in § 4 Abs. 1 S. 2 BDSG genannten Riumen.208

Sind die Voraussetzungen mindestens eines Rechtfertigungstatbestandes erfiillt, darf die Videoiiber-
wachung unter den Anforderungen der Absatze 2 bis 5 erfolgen. Bei der Einrichtung eines Videoiiber-
wachungssystems bereitet vor allem § 4 Abs. 2 BDSG Probleme, der die verantwortliche Stelle zur
Kennzeichnung verpflichtet. Diese Vorschrift tritt allerdings weitgehend hinter Art. 13 bzw. 14 DS-
GVO zuriick und gilt nur in Fallen, bei denen keine personenbezogenen Daten erhoben werden.209

202 Gola/Heckmann/Starnecker, § 4 BDSG Rn. 25 ff.

203 Sydow/Marsch/Marsch, § 4 BDSG Rn. 10.

204 Gola/Heckmann/Starnecker, § 4 BDSG Rn. 23; Wolff/Brink/v. Ungern-Sternberg/Wilhelm-Robertson, § 4 BDSG Rn. 5.
205 Gola/Heckmann/Starnecker, § 4 BDSG Rn. 22; Wolff/Brink/v. Ungern-Sternberg/Wilhelm-Robertson, § 4 BDSG Rn. 4.
206 Kiihling/Buchner/Buchner, § 4 BDSG Rn. 8.

207 Sydow/Marsch/Marsch, § 4 BDSG Rn. 22 f.

208 Sydow/Marsch/Marsch, § 4 BDSG Rn. 19.

209 Sydow/Marsch/Marsch, § 4 BDSG Rn. 33.
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Auch hier kann auf die Ausfithrungen zu den Pflichten der privaten Stellen verwiesen werden (vgl.
4.3.2.3.1).

4.3.4 Speicherung von Fahrzeugdaten

§ 1g StVG bestimmt, dass die Halter von Fahrzeugen mit autonomen Fahrfunktionen in bestimmten
Situationen Fahrzeugdaten speichern und ggf. weitergeben miissen.210 Die betroffenen Daten kénnen
fiir konventionelle Kfz weitreichende datenschutzrechtliche Konsequenzen haben, da personenbezo-
gene Daten von Passagieren betroffen sein konnen. Da AMR Kkeine Personen transportieren, besteht
dieses Risiko hier nicht. Fiir den Einsatz von AMR ist daher vor allem zu beachten, dass die Hersteller
die Speicherung der in § 1g Abs. 1 und 2 StVG aufgelisteten Daten technisch ermdglichen,
§ 1g Abs. 3 StVG.

Die einzige Person, von der personenbezogene Daten verarbeitet werden konnen, ist die technische
Aufsicht. Diese Moglichkeit besteht mafdgeblich aufgrund von zwei Regelungen. Zum einen sind ge-
mafs § 1g Abs. 1 S. 1 Nr. 3, 4 und 14 StVG Daten tiber Eingriffe und Mandéver der technischen Aufsicht
zu sammeln. Zum anderen wird das Kraftfahrt-Bundesamt (KBA) durch § 1g Abs. 4 S. 1 Nr. 2 StVG
ermachtigt, den Namen und die Qualifikationen der technischen Aufsicht anzufordern. Diese Daten
sind nach einem Unfall ggf. auch an Dritte gemaf3 § 1g Abs. 7 StVG zu iibermitteln. Halter bzw. Betreiber
von AMR koénnen den gesetzlichen Pflichten i. d. R. jedoch problemlos nachkommen, indem sie Be-
schéftigte als technische Aufsicht einsetzen, die der Datenverarbeitung entweder beim Abschluss des
Arbeitsvertrags oder durch eine eigenstandige Erklarung zugestimmt haben. Dieses Vorgehen wird in
§ 1g Abs. 4 S. 2 StVGi. V. m. § 26 BDSG ausdriicklich vorgesehen und legitimiert.

210 AMR unterliegen § 1a ff. StVG, vgl. 4.1.4.1.
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4.4 Verwendung kinstlicher Intelligenz

Kiinstliche Intelligenz ist ein integraler Bestandteil von AMR. Die neuen Rechtsakte legen
den Herstellenden und Betreibenden von AMR folglich zusdtzliche Pflichten auf. Die Integra-
tion von KI in AMR wird dadurch zwar nicht verhindert, allerdings entsteht mehr biirokra-
tischer Aufwand.

Beim Einsatz KI-gestiitzter Roboter werden in Zukunft europarechtliche Vorgaben zu beachten sein.
Relevant sind die KI-Verordnung (vgl. 4.4.1) als auch die sich im Entwurfsstadium befindliche KI-Haf-
tungsrichtlinie (vgl. 4.4.2).

4.4.1 Kl-Verordnung

Mit der KI-Verordnung wollten die Mitgliedsstaaten den erste Rechtsrahmen schaffen, der den Risi-
ken von kiinstlicher Intelligenz regulatorisch begegnet und gleichzeitig die Etablierung vertrauens-
wirdiger KI fordert. Entwickelnden von kiinstlicher Intelligenz sollen zudem klare Maf3stibe und
Pflichten auferlegt werden, die bei der Entwicklung und Nutzung von KI einzuhalten sind. Ziel ist es,
ein hohes Mafd an Schutz vor schidlichen Auswirkungen von KI-Systemen in sdmtlichen Lebensbe-
reichen zu gewdahrleisten.211

Die harmonisierten Regeln fiir Inverkehrbringen, Inbetriebnahme und Nutzung von KI-Systemen sind
darauf ausgelegt, sektoriibergreifend zu gelten. Dabei soll jedoch bestimmtes geltendes Unionsrecht
unberiihrt bleiben, insbesondere die Bereiche Datenschutz, Verbraucherschutz, Grundrechte, Beschaf-
tigung und Schutz der Arbeitnehmenden sowie Produktsicherheit.212

In der Verordnung kommt ein risikobasierter Ansatz zur Anwendung. Es wird unterschieden zwi-
schen inakzeptablem, hohem, begrenztem und keinem Risiko, welches mit dem Einsatz von kiinstli-
cher Intelligenz einhergehen kann.213

Als Maf3stab fiir die Verordnung fungieren unter anderem die Ethik-Leitlinien fiir vertrauenswiir-
dige KI2!4 von der Hochrangigen Expertengruppe fiir kiinstliche Intelligenz aus dem Jahr 2019. Eine
vertrauenswiirdige KI zeichnet sich demnach durch drei Elemente aus, die das System wahrend des
gesamten Lebenszyklus erfiillen sollte. Zum einen sollte die KI rechtmafig sein, sich folglich alle an-
wendbaren Gesetze einhalten. Zum anderen sollte sie ethisch sein, mithin die Einhaltung ethischer
Grundsatze und Werte garantieren. Als drittes Merkmal wird die technische und soziale Robustheit
genannt, die das Vorkommen unbeabsichtigter Schaden minimieren soll. Die Leitlinien definieren ei-
nen Rahmen und geben Orientierung fiir die Entwicklung vertrauenswiirdiger KI vor.215

4.4.1.1 Anwendungsbereich
Die Verordnung soll gemaf3 Art. 3 Abs. 1 KI-VO fiir ein ,KI-System* gelten, welches definiert wird als

»ein maschinengestiitztes System, das so konzipiert ist, dass es mit unterschiedlichem
Grad an Autonomie operieren kann und nach dem Einsatz Anpassungsfihigkeit zei-
gen kann, und das fiir explizite oder implizite Ziele aus den Eingaben, die es erhdlt,

211 ErwG 1 KI-VO.
212 ErwG 9 KI-VO.
213 ErwG 27 KI-VO.

214 Europaische Kommission, Generaldirektion Kommunikationsnetze, Inhalte und Technologien, Ethik-leitlinien fiir
eine vertrauenswiirdige KI, Publications Office, 2019, zuletzt abgerufen am 22.07.2024 unter https://data.eu-
ropa.eu/doi/10.2759/22710.

215 Ethik-Leitlinien fiir eine vertrauenswiirdige KI, Hochrangige Expertengruppe fiir kiinstliche Intelligenz, S. 2.
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ableitet, wie es Ergebnisse wie Vorhersagen, Inhalte, Empfehlungen oder Entschei-
dungen erzeugen kann, die physische oder virtuelle Umgebungen beeinflussen kion-

“«

nen

Das priméare Merkmal, das KI-Systeme von konventioneller Software abgrenzt, ist die variierende Au-
tonomiestufe. Kiinstliche Intelligenz muss in der Lage sein, unabhangig von menschlichem Einfluss
zu operieren und eigene Schlussfolgerungen zu ziehen. Daraus ergibt sich die Fahigkeit des KI-Sys-
tems, zu lernen, zu schlussfolgern und zu modellieren.216

Der personliche Anwendungsbereich der Verordnung soll sich gemaf Art. 2 Nr. 1 KI-VO auf Anbie-
ter, Bereitsteller, Betreiber, Importeure und Handler sowie Produkthersteller von KI-Systemen
beziehen. Ebenfalls sollen Bevollmachtigte von Dienstleistungserbringern und Betroffene erfasst sein.
Die Verordnung unterscheidet dabei je nach Akteur, ob eine Unionsansassigkeit fiir die Anwendbar-
keit der Verordnung relevant ist. Anbieter, die ihre KI-Systeme in der Union in Verkehr bringen oder
in Betrieb nehmen, sollen von der Verordnung unabhiangig davon erfasst werden, ob sie in der Union
niedergelassen oder ansassig sind. Voraussetzung dafiir ist jedoch, dass der vom System erzeugte Out-
putin der Union verwendet wird. Betroffene fallen in den Anwendungsbereich, wenn sie in der Union
ansassig sind.

Die Begriffsdefinitionen fiir die einzelnen Akteure finden sich in Art. 3 KI-VO. Viele Unternehmen wer-
den der Kategorie des Betreibers (Art. 3 Abs. 4 KI-VO) zuzuordnen sein.217 Das ist der Fall, wenn eine
natiirliche oder juristische Person, Behorde, Einrichtung oder sonstige Stelle ein KI-System in eigener
Verantwortung verwendet.

Der rdumliche Geltungsbereich der Verordnung wird in Art. 2 KI-VO festgehalten. Vorgesehen ist
das Etablieren eines Technologie-Importverbots, um ein Umgehen der Regelungen der KI-VO durch
Anbieter aus weniger regulierten Landern zu verhindern.218 Sowohl dieses Instrument als auch das
Bestreben, KI-Systeme zu erfassen, die zwar nicht aus der Union stammen, aber einen Output in der
Union verzeichnen, haben Probleme. Zunachst ist eine Standortbestimmung aufgrund von Cloud-ba-
sierten Anwendungen nicht immer verlasslich moglich. Weiterhin ist der KI-Output nicht kérperlich,
sondern in einem ggf. verschliisselten Signal zu erfassen. Auch hier ist es fiir Aufdenstehende nicht ohne
weiteres moglich, KI-Outputs zu lokalisieren, die die Bestimmungen der Verordnung missachten. Es
wird davon ausgegangen, dass die EU-Behorden Verstofie gegen die Verordnung nur schwerlich ver-
hindern oder feststellen werden kénnen.21?

Besondere Regelungen gelten fiir sog. generative KI, bei der neue Inhalte wie Text, Bilder, Musik Audio
oder Videos erstellt werden. Diese Technologie spielt fiir AMR bisher allerdings nur eine untergeord-
nete Rolle, da Sprach- und Bildausgaben ohnehin nur schwer zu genehmigen sind (vgl. 4.1.4.2 und
4.2.2).

4.4.1.2 Pflichten
Aus der Verwendung von kiinstlicher Intelligenz resultieren auch Pflichten fiir die jeweiligen Akteure.
Der Pflichtenkatalog unterscheidet sich je nach Art und Risikograd der KI.

4.4.1.2.1 Allgemeine Pflichten
KI-Systeme, deren Verwendung mit keinem oder nur minimalem Risiko verbunden ist, diirfen re-
gulierungsfrei genutzt werden. In diese Kategorie fallen beispielsweise Spamfilter. Geht mit der

216 ErwG 12 KI-VO.

217 Bomhard/Siglmiiller, RDi 2024, 46.
218 Bomhard/Siglmiiller, RDi 2024, 46.
219 Bomhard/Siglmiiller, RDi 2024, 46.
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Verwendung von KI-Systemen ein begrenztes Risiko einher, so sind gewisse Transparenzregelungen
zu beachten. KI-generierte Inhalte miissen beispielsweise als solche gekennzeichnet werden, damit
Verbraucher informierte Entscheidungen treffen kénnen.

Art. 5 KI-VO enthélt die Praktiken, die beim Einsatz kiinstlicher Intelligenz verboten sein sollen. Bei-
spielhaft zu nennen sind KI-Systeme, die biometrische Kategorisierungssysteme nutzen oder soziales
Verhalten bewerten sowie Datenbanken zur Gesichtserkennung.

Die Klassifizierungsregeln fiir KI-Systeme mit hohem Risiko ergeben sich aus Art. 6 KI-VO i. V. m. An-
hang III KI-VO. KI-Systeme mit hohem Risiko umfassen KI-Technologien, die in den folgenden Berei-
chen eingesetzt werden:

- ,kritische Infrastrukturen (z. B. Verkehr), die das Leben und die Gesundheit der Biirger ge-
fdhrden kénnten;

- allgemeine oder berufliche Bildung, die den Zugang zu Bildung und beruflichem Verlauf des
Lebens einer Person bestimmen kann (z. B. Bewertung von Priifungen);

- Sicherheitskomponenten von Produkten (z. B. KI-Anwendung in robotergestiitzter Chirurgie);

- Beschiftigung, Management von Arbeitnehmern und Zugang zu Selbststdndigkeit (z. B. Le-
benslauf-Sortierungssoftware fiir Einstellungsverfahren);

- wesentliche private und dffentliche Dienstleistungen (z. B. Kreditwiirdigkeit, bei der den Biir-
gern die Méglichkeit verweigert wird, ein Darlehen zu erhalten);

- Strafverfolgung, die in die Grundrechte der Menschen eingreifen kann (z. B. Bewertung der
Zuverldssigkeit von Beweisen);

- Migrations-, Asyl- und Grenzkontrollmanagement (z. B. automatisierte Priifung von Visum-
antrdgen);

- Verwaltung von Justiz und demokratischen Prozessen (z. B. KI-Ldsungen zur Suche nach Ge-
richtsurteilen).”

Sofern ein Produkt oder dessen Sicherheitskomponenten unter die in Annex II aufgefiihrten EU-Har-
monisierungsvorschriften zu subsumieren sind oder eine entsprechende Konformititsbewertung
durch Dritte notwendig ist, wird es als Hochrisiko-System eingeordnet. Maschinen, wie die eingesetz-
ten Roboteranwendungen, gehoren zu den Hochrisiko-Systemen, denn sie sind in RL 2006 /42 /EC220
aufgefiihrt.221

Hochrisiko-Systeme miissen strengen Verpflichtungen entsprechen, bevor sie in Verkehr gebracht
werden dirfen. Erforderlich ist folgendes:

- ,angemessene Risikobewertungs- und Risikominderungssysteme;

- Gewdbhrleistung hoher Qualitdit der Datensdtze, die das System versorgen, um Risiken und dis-
kriminierende Ergebnisse zu minimieren;

- Protokollierung der Tdtigkeiten zur Gewdhrleistung der Riickverfolgbarkeit der Ergebnisse;

220 Richtlinie 2006/42/EG des Europaischen Parlaments und des Rates vom 17. Mai 2006 iiber Maschinen und zur An-
derung der Richtlinie 95/16/EG (Neufassung), Abl. L 157/24.

221 Bomhard/Siglmiiller, RDi 2024, 48.
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- Bereithaltung ausfiihrlicher Unterlagen, die alle erforderlichen Informationen tiber das System
und seinen Zweck enthalten, damit die Behérden ihre Einhaltung bewerten kénnen;

- Bereitstellung klarer und angemessener Informationen fiir den Einsetzenden;
- Etablierung angemessener menschlicher AufsichtsmafsSnahmen zur Minimierung des Risikos;
- Sicherstellung hoher Robustheit, (Cyber-)Sicherheit und Genauigkeit des Systems;

- Einrichtung Qualitdtsmanagementsystem zur Gewdhrleistung der Einhaltung der Vorschrif-
ten.”

Die in Art. 11 KI-VO enthaltene Dokumentationspflicht soll fiir kleine und mittlere Unternehmen
(KMU), einschliefllich Neugriindungen, nur in abgeschwachter Weise gelten. Sie konnen die in An-
hang IV genannten Bestandteile der technischen Dokumentation in vereinfachter Form vorlegen.

Sofern ein Hochrisiko-System von einer 6ffentlichen Stelle betrieben wird, muss gemaf3 Art. 27 KI-
VO eine Folgenabschitzung fiir Grundrechte durchgefiihrt werden. Diese hat folgende Elemente zu
enthalten:

- ,Beschreibung der Verfahren des Bereitstellers, in denen das Hochrisiko-KI-System entspre-
chend seinem vorgesehenen Zweck eingesetzt werden soll;

- Beschreibung des Zeitraums und der Hdufigkeit, in dem bzw. mit der jedes Al-System fiir hohe
Risiken eingesetzt werden soll;

- die Kategorien natiirlicher Personen und Gruppen, die von der Verwendung in dem jeweili-
gen Kontext betroffen sein konnten;

- die spezifischen Schadensrisiken, die sich auf die gemdjfs Buchstabe c) dieses Absatzes ermittel-
ten Kategorien natiirlicher Personen oder Personengruppen auswirken kénnen, wobei die vom
Dienstleistungserbringer gemdfs Artikel 13 erteilten Informationen zu berticksichtigen sind;

- Beschreibung der Durchfiihrung von MafSnahmen der menschlichen Aufsicht gemdfs der Ge-
brauchsanweisung;

- die MafsSnahmen, die im Falle des Eintretens dieser Risiken zu ergreifen sind, einschliefSlich
der Vorkehrungen fiir interne Kontroll- und Beschwerdemechanismen.“

KI-Systeme, die fiir die direkte Interaktion mit natiirlichen Personen bestimmt sind, sollen gemaf3
Art. 50 KI-VO transparent kennzeichnen miissen, dass es sich um ein KI-System handelt. Diese
Pflicht entfallt, sofern die KI-Eigenschaft unter Berticksichtigung der Umstiande offensichtlich ist.

4.4.1.2.2 Pflichten beim Einsatz von GPAI

Bei KI mit allgemeinem Verwendungszweck (General Purpose Al, GPAI) sollen zusatzliche Anforde-
rungen zu erfiillen sein. Ein GPAI-System (,,Mehrzweck-KI-System*) ist gemaf3 Art. 3 Nr. 66 KI-VO ein
»System, das auf einem KI-Modell fiir allgemeine Zwecke beruht und das fiir eine Vielzahl von Zwecken
eingesetzt werden kann, sowohl fiir die direkte Nutzung als auch fiir die Integration in andere KI-Sys-
teme". Neben der Transparenzpflicht miissen Anbieter von GPAI Bestimmungen des Urheberrechts
beachten. Die Dokumentations- und Konzeptionsanforderungen an GPAI-Models sind in
Art. 53 Abs. 1 KI-VO festgehalten. Dabei ist zu beachten, dass die Pflichten in Art. 53 Abs. 1 KI-VO nicht
fiir GPAI-Models gelten, die unter einer Open Source Lizenz veroffentlicht werden. Fiir GPAI-Models
mit systemischem Risiko gilt diese Ausnahme jedoch nicht.
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Eine GPAI mit systemischem Risiko (Art. 51 KI-VO) wird angenommen, wenn das System mit einer
besonders hohen Rechenleistung (10725 Gleitkommaoperationen222) trainiert oder es von der Kom-
mission als gleichwertig bewertet wurde. Handelt es sich um GPAI mit systemischem Risiko, so sind
die Anforderungen von noch weitreichenderer Qualitat. Erfasst sind Tests und Evaluationen, Risiko-
bewertungen, Cybersicherheitsanforderungen sowie Dokumentationspflichten, z. B. beziiglich aufge-
tretener Vorfalle (vgl. Art. 53 KI-VO).

Um dem Stand der Technik jederzeit gerecht werden zu koénnen, kann die Kommission gemafd
Art. 53 Abs. 6 KI-VO delegierte Rechtsakte erlassen, die die Anforderungen an die GPAI mit systemi-
schem Risiko aktualisieren. Daraus resultiert, dass Anbieter von GPAI-Modellen nicht rechtssicher ver-
meiden konnen, die Sonderpflichten ggf. zu einem spateren Zeitpunkt erfiillen zu miissen. Insofern
wird ein Downsizing des GPAI-Modells empfohlen.223

Anbieter haben zudem die Mitteilungspflicht gemafd Art. 52 Abs. 1 KI-VO zu beachten. Die Kommis-
sion ist binnen zwei Wochen dartiber zu informieren, dass das System die Merkmale eines GPAI-Mo-
dells mit systemischem Risiko erfiillt oder erfiillen wird. Sofern der Anbieter behauptet, dass das Sys-
tem kein systematisches Risiko birgt, obwohl die Voraussetzungen des Art. 52 Abs. 2 KI-VO erfiillt sind,
muss er dies substantiiert darlegen. In diesem Fall erfolgt eine Einzelfallbewertung des entsprechen-
den GPAI-Modells.

Beziiglich der Uberwachung und Durchsetzung von Vorschriften fiir GPAI-Systeme ergibt sich die Be-
sonderheit, dass ein neu entstehendes europaisches KI-Biiro zustindig sein wird, Art. 64 KI-VO. Eine
Kooperationspflicht fiir die Anbieter von GPAI ergibt sich aus Art. 53 Abs. 1 lit. a) KI-VO. Sonstige KI-
Systeme werden dem Verantwortungsbereich der Mitgliedsstaaten zugeordnet.

Anbieter, die auf3erhalb der Union niedergelassen sind und GPAI-Systeme auf dem Unionsmarkt
bereitstellen wollen, miissen einen in der Union ansdssigen Bevollmachtigten benennen, Art. 54 KI-VO.
Dasselbe gilt gemafs Art. 55 Abs. 1 KI-VO fiir Anbieter von Hochrisiko-KI. Der Bevollméachtigte hat si-
cherzustellen, dass die Pflichten aus Art. 53 und 55 KI-VO eingehalten werden. Er fungiert als primére
Kontaktstelle fiir nationale Behérden und das KI-Biro.

Sanktionen fiir Verstofde gegen die KI-VO regelt Art. 99 KI-VO. Neben monetéren Strafen kénnen na-
tionale Aufsichtsbehdrden Anbieter zwingen, KI-Systeme vom Markt zu nehmen.

Da die KI-VO erst zwei Jahre nach Verabschiedung und férmlicher Bekanntmachung in ihrer Gesamt-
heit gelten wird, hat die Kommission den KI-Pakt vorgeschlagen. Darin wird eine freiwillige Verpflich-
tung der Industrie, die KI-VO vor Ablauf der gesetzlichen Frist umzusetzen, angestrebt. Unternehmen
koénnen sich so friihzeitig auf die Umsetzung der Regelungen vorbereiten und ihr Engagement fiir die
Ziele der Gesetzgebung demonstrieren. Zum Ende der Trilog-Verhandlungen im Dezember 2023 ha-
ben bereits 100 Unternehmen Verpflichtungserkldrungen unterschrieben.224

Im Ubrigen sind die Normungsorganisationen CEN und CENELEC?25 von der Kommission beauftragt
zum Thema kiinstliche Intelligenz européische Normen zur Unterstiitzung der KI-VO zu entwickeln.
Bei Einhaltung der technischen Normen wird die Konformitdt mit den grundlegenden Anforderungen
der KI-VO angenommen.

222 Gleitkommaoperationen sind eine Einheit zur Angabe der Leistungsfahigkeit eines Systems.
223 Bomhard/Siglmiiller, RDi 2024, 51.
224 https://digital-strategy.ec.europa.eu/de/policies/ai-pact, zuletzt abgerufen am 22.07.2024.

225 https://www.cencenelec.eu/, zuletzt abgerufen am 22.07.2024.
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4.4.2 Kl-Haftungsrichtlinie

Teil des vorgeschlagenen Rechtsrahmens fiir kiinstliche Intelligenz ist eine Richtlinie {iber die KI-Haf-
tung (KI-HaftRL)2?26. Sie soll die Vorschriften liber aufdervertragliche zivilrechtliche Haftung an die
Besonderheiten kiinstlicher Intelligenz anpassen.

Die Richtlinie etabliert - zunachst?227 - keine KI-Gefihrdungshaftung, mit der eine verschuldensun-
abhéngige Haftung fiir Schaden verbunden wire. Zudem soll sie europadische oder nationale Vorschrif-
ten zu Fragen der Beweislast, der Verschuldensdefinition und dem Grad an Gewissheit hinsichtlich des
Beweismafies unberiihrt lassen, Art. 1 Abs. 3 KI-HaftRL.228

Wichtigstes Ziel der Richtlinie ist, dass sie die Beweislast fiir Geschadigte gezielt und verhaltnismafig
erleichtern will. Dem Schadiger werden Offenlegungspflichten auferlegt (vgl. 4.4.2.1) und widerlegli-
che Vermutungsregeln finden Anwendung (vgl. 4.4.2.2). Diejenigen, die Schadenersatz fordern, sollen
in der Lage sein, Informationen iiber Hochrisiko-KI-Systeme zu erhalten, die aufgrund der KI-VO auf-
zuzeichnen sind.

4.4.2.1 Auskunftspflicht

Die Offenlegungspflicht ist in Art. 3 KI-HaftRL festgelegt. Die Mitgliedsstaaten haben sicherzustellen,
dass nationale Gerichte befugt sind, auf Antrag eines (potenziellen) Klagers, die Offenlegung von Be-
weismitteln zu einem KI-Hochrisikosystem anzuordnen. Voraussetzung dafiir ist, dass das KI-System
in Verdacht steht, einen Schaden verursacht zu haben. Weiterhin muss der Klager darlegen, alle ange-
messenen Anstrengungen unternommen zu haben, um die einschlagigen Beweismittel zu erhalten,
Art. 3 Abs. 2 KI-HaftRL. Die Offenlegung wird dabei auf ein Mafd beschrankt, das erforderlich und
verhiltnismafig ist, um den Schadenersatzanspruch zu stiitzen. Im Rahmen der Abwagungsentschei-
dung sind die berechtigten Interessen der Parteien und Geheimhaltungsinteressen (Geschaftsgeheim-
nisse) zu bertcksichtigen.

In Art. 3 Abs. 5 KI-HaftRL wird eine Vermutungsregel aufgestellt, sofern der Beklagte einer Aus-
kunftsanordnung nicht nachkommt. Das Gericht kann dann vermuten, dass der Beklagte gegen seine
einschlagige Sorgfaltspflicht verst6f3t. Somit findet der Beibringungsgrundsatz des § 284 Zivilprozess-
ordnung (ZP0)229, der das Vorliegen der anspruchsbegriindenden Tatsachen dem Anspruchsteller auf-
erlegt, keine Anwendung mehr.230

4.4.2.2 Kausalitatsvermutung

Eine weitere Vermutungsregel formuliert Art. 4 Abs. 1 KI-HaftRL. Zwischen Sorgfaltspflichtverletzung
des Beklagten und ,dem vom KI-System hervorgebrachten Ergebnis“ soll ein Kausalzusammenhang
widerleglich vermutet werden. In der Begriindung der Richtlinie wird angefiihrt, dass die besonderen
Merkmale der KI (Komplexitdt, Autonomie und Undurchsichtigkeit) es aufgrund von Nachweisprob-
lemen erforderlich machen, diese Vermutungsregel aufzustellen. Sie sei die am wenigsten belastende
Mafdnahme, um der Notwendigkeit einer angemessenen Opferentschadigung nachzukommen.

Voraussetzung fiir die Anwendung der Vermutungsregel ist zundchst, dass die klagende Partei einen
objektiven Sorgfaltspflichtverstofd nachweist, Art. 4 Abs. 1 lit. a) KI-HaftRL. Fiir Hochrisiko-KI-

226 Vorschlag fiir eine Richtlinie des Europdischen Parlaments und des Rates zur Anpassung der Vorschriften iiber au-
Bervertragliche zivilrechtliche Haftung an kiinstliche Intelligenz (Richtlinie tiber KI-Haftung); COM /2022 /496 final.

227 Art. 5 Abs. 1 der Richtlinie sieht vor, dass ein Uberwachungsprogramm eingerichtet wird, innerhalb dessen insb. die
Haftungsregeln alle fiinf Jahre von der Kommission tiberpriift werden sollen.

228 Bomhard/Siglmdiller, RDi 2022, 507.

229 Zivilprozessordnung in der Fassung der Bekanntmachung vom 5. Dezember 2005 (BGBI. I S. 3202; 2006 1 S. 431;
2007 1S.1781), die zuletzt durch Artikel 4 des Gesetzes vom 16. Juli 2024 (BGBI. 2024 I Nr. 240) gedndert worden ist.

230 Bomhard/Siglmiiller, RDi 2022, 509.

52



Rechtliche Bedingungen fiir den Einsatz autonomer mobiler Roboter im "\E M
offentlichen Raum

Systeme muss gemaf3 Art. 4 Abs. 2 KI-HaftRL ein Verstof3 gegen die aufgezdhlten Anforderungen vor-
liegen. Erfasst sind etwa Verstofie gegen die Transparenzanforderungen nach Art. 13 KI-VO oder die
Beaufsichtigungspflicht nach Art. 14 KI-VO.

Weiterhin muss ein KI-Ergebnis oder dessen Fehlen durch die Sorgfaltspflichtverletzung hervorgeru-
fen worden sein, Art. 4 Abs. 1 lit. b) KI-HaftRL. Als KI-Ergebnis wird das unmittelbare Arbeitsergebnis
des Systems zu verstehen sein, zum Beispiel die Auswertung eines Kamerabildes.231

Damit die Vermutungsregel greift, ist zudem plausibel geltend zu machen, dass die Moglichkeit besteht,
dass das Verschulden das KI-Ergebnis ursachlich beeinflusst hat. Hier ist zu beachten, dass ,Beeinflus-
sung“ nicht mit ,Kausalitdt” gleichzusetzen ist. Bei der Wahrscheinlichkeitsbewertung gelten gerin-
gere Anforderungen.232

Als dritte Voraussetzung fiir die Vermutungsregel verlangt Art. 4 Abs. 1 lit. c) KI-HaftRL vom Kléger,
dass Kausalitat zwischen KI-Ergebnis und Schaden nachgewiesen wird. Diese dritte Voraussetzung
wird von der Literatur als ,hochst ungewohnlich” eingestuft, da eine der Vermutung zeitlich nachgela-
gerte Folgefrage zu einer Voraussetzung der Vermutung erklart wird. Da nicht auszuschlief3en ist, dass
dieses Nachweiserfordernis zu tatsiachlichen Beweisschwierigkeiten fiihrt, kdnnte sich die Vermu-
tungsregel in der Gesamtheit als unpraktikabel erweisen.233

Bei KI-Systemen, die nicht als Hochrisiko-Systeme einzuordnen sind, muss das Gericht gemafd
Art. 4 Abs. 5 KI-HaftRL der Auffassung sein, dass es fiir den Klager libermaf3ig schwierig ist, den ur-
sdchlichen Zusammenhang nachzuweisen. Andernfalls findet die Vermutungsregel keine Anwendung.

Handelt es sich bei der beklagten Partei um einen nicht-beruflichen KI-Nutzenden, so gilt die Ver-
mutung des Art. 4 Abs. 1 KI-HaftRL nur, wenn die beklagte Partei die Betriebsbedingungen des KI-
Systems wesentlich verdndert hat oder wenn sie verpflichtet und in der Lage war, die Betriebsbedin-
gungen des KI-Systems festzulegen und dies unterlassen hat.

Da nur die aufervertragliche Haftung in den Anwendungsbereich fillt, ist die Kausalititsvermutung
insbesondere bei der Geltendmachung von Anspriichen aus dem deutschen Deliktsrechts relevant
(vgl. 4.5.2).

231 Bomhard/Siglmdiller, RDi 2022, 511.
232 Bomhard/Siglmiiller, RDi 2022, 511.
233 Bomhard/Siglmdiller, RDi 2022, 512.
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4.5 Zivilrechtliche Haftungsregeln

Bei der Anwendung des Zivilrechts schaffen AMR keine neuen Rechtsfragen. Schdden, die bei
ihrem Einsatz entstehen, kénnen entweder den Betreibenden oder den Herstellenden unmit-
telbar zugerechnet werden. Es entstehen keine ungewollten Haftungsliicken.

Die Betreibenden von AMR sind dazu verpflichtet, fremde Personen oder Gegenstdande vor Schaden zu
bewahren. Kommen sie diesen Pflichten nicht nach, kénnen sie haftbar gemacht werden und miissen
unter Umstinden Schadensersatz zahlen. Im deutschen Zivilrecht kommen als Haftungstatbestande
insbesondere das Schuld- (vgl. 4.5.1) und das Deliktsrecht (vgl. 4.5.2) in Betracht.

4.5.1 Schuldrechtliche Haftung

Das im zweiten Buch des BGB geregelte Schuldrecht kommt zur Anwendung, wenn ein Schuldverhalt-
nis zwischen zwei Rechtssubjekten entstanden ist. Der klassische Fall eines Schuldverhéltnisses, der
Vertrag, spielt beim Einsatz von AMR im o6ffentlichen Raum nur eine untergeordnete Rolle (vgl
4.5.1.1). Im offentlichen Raum wird viel eher die Haftung aus sog. vorvertraglichen Schuldverhaltnis-
sen relevant (vgl. 4.5.1.2). Neben den Betreibenden von AMR konnen auch die Hersteller infolge ge-
setzlicher Gewahrleistungsrechte haften (vgl. 4.5.1.3).

45.1.1 Haftung des Anwenders aus Vertrag

Eine Haftung aus vertraglichem Schuldverhéltnis wird beim Einsatz von AMR nur ein Ausnahmefall
sein. Voraussetzung dafiir ware, dass zwischen der Partei, die den AMR im eigenen Interesse betreibt
und der geschadigten Partei ein Vertrag geschlossen wurde. Damit es dazu kommt, miissten die beiden
Parteien vor Eintritt des Haftungsfalls bewusst in eine geschéftliche Beziehung eingetreten sein. Der
hier untersuchte 6ffentliche Raum zeichnet sich aber gerade dadurch aus, dass jede Person den Raum
betreten kann, ohne vorher mit den verantwortlichen Personen in Kontakt getreten zu sein.

Ausgehend von den derzeit praxisrelevanten Anwendungsféllen sind insbesondere zwei Konstellatio-
nen denkbar, in denen zwischen den Parteien ein Vertragsverhaltnis besteht. Einerseits konnte ein
Arbeitsvertrag als Haftungsgrundlage dienen. Diese Thematik wird in einem spateren Kapitel ge-
nauer betrachtet (vgl. 4.7). Andererseits kann beim Einsatz von Lieferrobotern ein Vertrag zwischen
dem Lieferunternehmen und der Kundschaft bestehen. Sollte der AMR in diesem Fall einen Schaden
bei Kund:innen hervorrufen, konnen vertragliche Haftungsanspriiche geltend gemacht werden, insbe-
sondere Schadensersatzanspriiche. Das gilt wiederum nicht, wenn der AMR auf dem Weg zum Liefer-
ziel eine Person auf dem Gehweg verletzt, da zwischen diesen Parteien kein Vertrag geschlossen
wurde. Auf die Details dieser Konstellationen wird im vorliegenden Gutachten jedoch nicht tiefer ein-
gegangen, da sie fiir die untersuchten Anwendungsfélle nicht von Bedeutung sind.

45.1.2 Haftung des Anwenders aus vorvertraglichem Schuldverhéltnis

Ein Schuldverhédltnis kann bereits entstehen, bevor ein Vertrag geschlossen wurde. Gemaf3
§ 311 Abs. 2 Biirgerliches Gesetzbuch (BGB)234 genligt es, wenn Vertragsverhandlungen aufgenom-
men wurden oder sich ein Vertrag anbahnt. Im Falle des AMR-Einsatzes miisste somit zunichst ein
vorvertragliches Schuldverhaltnis vorliegen (vgl. 4.5.1.2.1). Die Partei, die den AMR betreibt, miisste
Pflichten aus diesem Schuldverhaltnis verletzen (vgl. 4.5.1.2.2) und die Pflichtverletzung miisste ihr
zurechenbar sein (vgl.4.5.1.2.3). Soweit die Partei die Pflichtverletzung zu vertreten hat (vgl.
4.5.1.2.4), ist sie zur Zahlung von Schadensersatz verpflichtet (vgl. 4.5.1.2.5).

234 Biirgerliches Gesetzbuch in der Fassung der Bekanntmachung vom 2. Januar 2002 (BGBI. I S. 42, 2909; 2003 I S.
738), das zuletzt durch Artikel 9 des Gesetzes vom 16. Juli 2024 (BGBI. 2024 [ Nr. 240) gedndert worden ist.
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45.1.2.1 Vorvertragliches Schuldverhéltnis

Ein vorvertragliches Schuldverhéltnis liegt gemafd § 311 Abs. 2 Nr. 2 BGB bereits vor, wenn sich der
Abschluss eines Vertrags anbahnt. Dieses Tatbestandsmerkmal ist weit auszulegen. Es ist ausreichend,
wenn potenzielle Kundschaft einen Geschéftsraum betritt.235 Dabei muss nicht einmal erkennbar
sein, ob die Person tatsachlich ein Rechtsgeschéft abschliefen mochte. Entscheidend ist allein das in-
nere Interesse der in Frage stehenden Person.236

Relevante Beispiele fiir Geschaftsrdume, in denen ein vorvertragliches Schuldverhéltnis entstehen
kann, sind Einkaufszentren oder Supermairkte sowie deren Parkplitze wahrend der Offnungszeiten.
AufRerhalb der Offnungszeiten kann ein vorvertragliches Schuldverhéltnis grundsitzlich nicht zu-
stande kommen, da der Abschluss eines Vertrages wenigstens moglich sein muss. Dieser Aspekt kann
beispielsweise fiir AMR relevant sein, die nachts Supermarktplatze reinigen.

In Rdumen, die von der 6ffentlichen Hand betrieben werden, existiert ein solches Haftungsrisiko in
der Regel nicht. Flaichen wie Universititsgelande oder Parks werden von Besuchenden meistens nur
genutzt, ohne dass ein Geschaftsverhaltnis mit dem Staat geschlossen werden soll. Ausnahmefalle wird
es aber auch hier geben.

45.1.2.2 Pflichtverletzung

Im Rahmen eines vorvertraglichen Schuldverhaltnisses sind Schutz- und Riicksichtnahmepflichten zu
einzuhalten. Diese kdnnen in Form von Verkehrssicherungs-, Obhuts-, Aufklarungs- oder Informati-
onspflichten auftreten.237 Betreibende von 6ffentlich zugdnglichen Flachen haben vorrangig eine Ver-
kehrssicherungspflicht.z38

Um einer Verkehrssicherungspflicht nachzukommen, miissen die notwendigen und zumutbaren Vor-
kehrungen getroffen werden, die die Schadigung anderer Personen oder Gegenstinde moglichst ver-
hindern. Da von den Verantwortlichen jedoch kein unverhaltnisméf3iger Aufwand verlangt werden
kann, muss nicht jeder abstrakten Gefahr vorgebeugt werden.239

Der Sorgfaltsmafistab orientiert sich an einer durchschnittlichen, verniinftigen Person. Gleichermafen
sind aber auch vulnerable Personen zu beriicksichtigen, die moglicherweise mit der Gefahrenquelle
in Kontakt kommen. Insbesondere wenn Kinder gefihrdet werden kdnnen, muss das Schutzniveau an
der jiingsten Altersklasse ausgerichtet werden.24? In diesem Rahmen muss bedacht werden, dass Ver-
kehrssicherungspflichtige auch fiir naheliegendes Fehlverhalten Dritter haften.241

Beim Einsatz neuer Technologien muss das Risiko besonders vorsichtig abgeschatzt werden. Schon
das Inverkehrbringen unkontrollierbarer Gefahren kann sorgfaltswidrig sein.24Z In der Regel konnen
solche Risiken nur im erforderlichen Mafie abgeschwécht werden, wenn einschlagige verbindliche
technische Normen und Regelwerke befolgt werden.243 Gerade bei neuen Technologien oder An-
wendungsfillen existieren solche Normen oder Regelwerke jedoch noch nicht, sodass der entspre-
chenden Verkehrssicherungspflicht nur schwer entsprochen werden kann.

235 Der Begriff des 6ffentlichen Raums kann im Zivilrecht noch weiter ausgelegt werden als im Strafdenverkehrsrecht
(vgl. 4.1.3).

236 MiiKoBGB/Emmerich, § 311 Rn. 47 f.

237 MiiKoBGB/Emmerich, § 311 Rn. 52.

238 Miiller/Rebler, Kap. 13 Rn. 1.

239 BGH, Urt. v. 31.10.2006, VI ZR 223/05, NJW 2007, 762 (763).
240 BGH, Urt. v. 01.03.1988, VI ZR 190/87, NJW 1988, 2667 (2667).
241 Forster, JA 2017, 725.

242 Zech, ZfPW 2019, 210 f.

243 Miiller/Rebler, Kap. 13 Rn. 3.
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Infolge dieser rechtlichen Rahmenbedingungen sollte das Schadenspotenzial von AMR vor deren Ein-
satz genau eingeschatzt und im erforderlichen Mafde abgeschwacht werden. Der Roboter darf nicht
mit anderen Personen kollidieren oder ein Hindernis fiir sie darstellen. Dariiber hinaus muss sicher-
gestellt werden, dass etwaige Funktionen oder Extremitiaten keinen Schaden verursachen. Die mogli-
chen Gefahren werden unter dem Begriff Robotikrisiko zusammengefasst, welches sich durch das
Zusammenspiel von Mobilitdt und Lernfahigkeit auszeichnet.244

Durch den Einsatz im 6ffentlichen Raum erhoht sich das Robotikrisiko erheblich. Verkehrssicherungs-
pflichtige miissen das Verhalten Dritter beriicksichtigen und den Anwendungsfall an mégliches Fehl-
verhalten anpassen. Oft kann nicht ausgeschlossen werden, dass Dritte mit Robotern experimentieren
wollen. Das trifft insbesondere auf Kinder zu, die Roboter als Spielzeug betrachten kénnten.

Insgesamt kann das Robotikrisiko derzeit nur einzelfallabhdngig beurteilt werden. Mangels flachen-
deckenden Einsatzes von AMR wurden zum aktuellen Stand auch noch keine technischen Normen oder
Regelwerke fiir den Betrieb im 6ffentlichen Raum entwickelt, an denen sich Herstellende oder Betrei-
bende verlasslich orientieren konnen. Der Umfang der Verkehrssicherungspflicht kann infolgedessen
erheblich variieren.

45.1.2.3 Zurechnung der Roboterhandlungen

Betreibenden muss die Pflichtverletzung eines AMR zugerechnet werden kdnnen, d. h. sie miissen fiir
den Schaden verantwortlich gemacht werden konnen. Das konnte bei autonom handelnden Robotern
in Frage gestellt werden, insbesondere wenn eine selbst lernende KI verwendet wird. In der juristi-
schen Fachliteratur wird deshalb diskutiert, ob ein Roboter ein Erfiillungs- oder Verrichtungsge-
hilfe sein kann.245> Anderweitig wird auch vorgeschlagen, ein neues Rechtssubjekt in das deutsche
Rechtssystem einzufiihren, die sog. elektronische Person.246

Mit Blick auf den aktuellen Stand der Technik hat diese Diskussion allerdings noch kaum praktische
Bedeutung. Es ist ohne weiteres moglich, auf das Verhalten der Person abzustellen, die fiir den Betrieb
eines Roboters verantwortlich ist. Betreibende haben zu gewahrleisten, dass ein AMR korrekt einge-
stelltist und seine Selbstlernfunktionen vorhersehbare Folgen haben. Soweit diese Pflicht nicht ein-
gehalten wird und dadurch ein Schaden entsteht, konnen Betreibende haftbar gemacht werden.

4.5.1.2.4 Verschulden

Abschliefiend muss Verkehrssicherungspflichtigen die Pflichtverletzung vorgeworfen werden kénnen.
Ein Anspruch kann gegen sie nur geltend gemacht werden, wenn sie die Pflichtverletzung zu vertreten
haben, d. h. bei Vorsatz oder Fahrlassigkeit.247 Mithin entfallt der Schuldvorwurf, wenn Verantwort-
liche die Gefahr selbst nicht erkennen konnten.248

Fiir Betreibende von AMR kann diese Anforderung grofe Bedeutung haben. Sie haften nur, wenn sie
wissen oder hitten wissen miissen, dass sie ihre Verkehrssicherungspflicht nicht erfiillen. Bei einfa-
chen gelagerten Fillen, z. B. der unzureichenden Absicherung des Einsatzgebiets, wird ein Verschul-
den haufig schnell zu bejahen sein. Sind dagegen technische Fehler die Ursache fiir die Schadigung,
sind Betreibende nicht immer in der Verantwortung. Beispielswese kénnte der Hersteller des AMR es
beim Verkauf pflichtwidrig versdumt haben, iiber wichtige Details oder Médngel zu informieren. Be-
treibende waren in solchen Fallen nicht verpflichtet, den Roboter eigenstandig auf die Konformitat mit
den technischen Normen zu iiberpriifen. Derartiges Fachwissen kann grundséatzlich nicht verlangt

244 Ebert/Busch/Spiecker gen. D6hmann/Wendt, ZfPC 2023, 19.

245 Kefiler, MMR 2017, 592 ff.; Lohmann/Prefler, RDi 2021, 541 f,; Zech, ZfPW 2019, 205 ff.; Busche, JA 2023, 445.
246 Linke, MMR 2021, 203 f.

247 § 276 Abs. 1 BGB.

248 BGH, Urt. v. 31.05.1994, VI ZR 233/93, NJW 1994, 2232 (2233).
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werden. Die geschadigte Partei miisste sodann Regress bei den Herstellenden nehmen, z. B. iiber das
Produkthaftungsrecht (vgl. 4.5.2.2).

45.1.2.5 Rechtsfolge

Ein zivilrechtlicher Haftungsfall wird in den meisten Fillen die Pflicht zur Zahlung von Schadenser-
satz nach sich ziehen. Soweit Verkehrssicherungspflichtige einen Schaden verursachen, miissen sie
einen entsprechenden Betrag an die geschddigte Partei zahlen. Falls es sich nicht um einen Personen-
schaden, sondern um einen Sachschaden handelt, kann anstelle einer Schadensersatzzahlung auch der
Ersatz der zerstorten bzw. beschidigten Sache verlangt werden (sog. Naturalrestitution).

45.1.3 Haftung des Herstellers aus Gewahrleistung

Betreibende kénnen Verkdufer:innen bzw. Herstellende des von Ihnen erworbenen AMR in Anspruch
nehmen, wenn Méngel auftreten. Mit diesem Anspruch kénnen Betreibende auch fiir Schiaden Regress
nehmen, die Dritten entstanden sind und gegen die Betreibenden geltend gemacht wurden, z. B. aus
vorvertraglichen Schuldverhaltnissen (vgl. 4.5.1.2).249

45.1.3.1 Vertrag

Ein Gewahrleistungsanspruch setzt stets den Abschluss eines wirksamen Vertrags voraus. Beim Kauf
von AMR treten an dieser Stelle in der Regel keine besonderen Probleme auf. Besonderheiten kon-
nen jedoch bestehen, wenn digitale Produkte und Software Teil des Vertrags sind. Das gilt vor allem
bei Software, die unabhdngig von dem AMR als ,,Upgrade” oder ,Erweiterung” erwerbbar ist. In diesen
Fallen ist beispielsweise § 327 BGB zu bertlicksichtigen, welcher unter anderem die gesetzlichen Riick-
trittsrechte auf solche Vertragstypen erweitert.

Das Gewahrleistungsrecht findet auf Kauf- und Werkvertrage Anwendung. Die nachfolgenden Aus-
fiihrungen gelten daher im Wesentlichen unabhéngig davon, ob ein AMR verkauft oder speziell herge-
stellt wurde. Aufgrund dessen werden nur die Vorschriften zum Kaufvertrag ausdriicklich benannt.
Soweit bei Werkvertragen Unterschiede bestehen, wird an den entsprechenden Stellen darauf hinge-
wiesen.

45.1.3.2 Mangel / Pflichtverletzung

Wie bei allen Schadenersatzanspriichen muss der Schuldner eine Pflicht verletzt haben.250 Im Gewahr-
leistungsrecht besteht die Pflichtverletzung stets darin, dass der Verkidufer einen mangelhaften Kauf-
gegenstand iibergeben hat. Gemaf? § 434 Abs. 1 BGB ist eine Sache mangelhaft, wenn sie bei Gefahr-
libergang nicht den subjektiven, objektiven oder Montageanforderungen entsprochen hat.

Wann AMR mangelhaft sind, kann nicht pauschal beurteilt werden. Mafdgeblich sind die genauen Spe-
zifikationen und Absprachen zwischen den Vertragsparteien. Theoretisch konnen die Vertragspar-
teien jedes beliebige Merkmal zum Gegenstand einer Beschaffenheitsvereinbarung machen.251
§ 434 Abs. 1S. 2 BGB zahlt beispielsweise die Qualitat, die Funktionalitdt oder die Interoperabilitat auf.
Beim Verkauf von AMR ist zu erwarten, dass vor Vertragsabschluss umfangreiche Absprachen statt-
finden, da es bisher nur wenige serienméaf3ig produzierte Arten von AMR gibt. Kdufer werden sich in
der Regel intensiv mit den genauen Merkmalen des jeweiligen AMR beschéftigen und somit auch er-
warten, dass die beworbenen Eigenschaften vorliegen. Im Regelfall darf der Kaufer damit rechnen,
dass die einschldgigen Vorschriften des Produktsicherheitsrechts eingehalten werden (vgl. 4.2).

Der Verkaufer hat den Kaufer grundsatzlich vor Gefahriibergang, d. h. vor der Ubergabe des AMR,
liber etwaige Mdngel zu informieren. Verkaufer haben gleichzeitig eine nachwirkende Treuepflicht,

249 Hau/Poseck/Faust, § 437 Rn. 63.
250 § 280 Abs. 1 S. 1 BGB.
251 Hau/Poseck/Faust, § 434 Rn. 36.
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wonach sie Kdufer tiber Médngel in Kenntnis setzen miissen, die erst spater bekannt geworden sind.252
Die nachwirkende Treuepflicht ist beim Verkauf von AMR besonders relevant, da es sich um eine neue,
sich noch in der Fortentwicklung befindliche Technologie handelt, deren Gefahren nicht komplett ab-
schétzbar sind. Das gilt umso mehr, wenn kiinstliche Intelligenz verwendet wird.

4.5.1.3.3 Verschulden

Die Gewahrleistungshaftung ist nicht verschuldensunabhdngig, der Verkdufer muss den Mangel zu
vertreten haben. Das ist anzunehmen, wenn der Verkdufer den Mangel kannte oder hitte kennen miis-
sen.zs3

Aufgrund der Komplexitidt von AMR wird dies Handler:innen selten vorwerfbar sein. Im Gegensatz
zum Hersteller unterliegen Verkaufende keiner Untersuchungspflicht.254 Es wird lediglich erwartet,
dass offensichtliche Fehler und Mangel erkannt werden. Das gilt grundsatzlich auch bei Fachgeschaf-
ten, wie z. B. Gebrauchtwagenhindler:innen.255 Infolgedessen werden Gewéhrleistungsanspriiche an
dieser Voraussetzung oftmals scheitern.

Etwas anderes gilt, wenn der Verkaufer zugleich Hersteller ist. Die Anforderungen an Hersteller sind
deutlich strenger. Von ihnen wird erwartet, dass sie zumindest eine stichprobenartige Ausgangs-
kontrolle vornehmen.256

4.5.1.3.4 Kein Ausschluss

In bestimmten Fallen konnen Gewahrleistungsrechte ausgeschlossen sein. Da AMR derzeit fast aus-
schlief3lich von Unternehmen oder 6ffentlichen Hoheitstragern erworben bzw. genutzt werden, beste-
hen mehr Freiheiten bei der Vertragsgestaltung. Insbesondere konnen Anspriiche mittels allgemei-
nen Geschiftsbedingungen (AGB) ausgeschlossen werden.257 Verkaufende kénnen sich in Geschaf-
ten mit Unternehmen von der Gewdhrleistung fiir Schaden an Sachen freizeichnen. Die Verbraucher-
schutznorm § 309 Nr. 8 BGB entfaltet keine Verbotswirkung. Allerdings wiirde eine Klausel, die Ge-
wahrleistungsrechte komplett ausschliefdt gegen den Grundsatz von Treu und Glauben verstofsen und
ware somit auch bei Geschaften zwischen Unternehmen unwirksam.258

4.5.1.3.5 Schaden

Dem Kéufer muss ein Schaden entstanden sein. Der Schaden kénnte zum einen beim Kiufer selbst
aufgetreten sein, z. B. an seinem Eigentum oder seinen Mitarbeitenden. Zum anderen kénnten Dritte
geschadigt worden sein, die daraufhin den Kaufer in Anspruch genommen haben. Im zweiten Fall kann
der Kéufer beim Verkaufer fiir die Schaden Dritter Regress nehmen.259

45.1.3.6 Rechtsfolge
Im Gewdhrleistungsrecht gilt der Grundsatz, dass Kaufer:innen zunichst die Nacherfiillung bzw. Nach-
besserung von Verkaufenden fordern miissen (d. h. Lieferung eines neuen mangelfreien AMR oder

252 Hau/Poseck/Faust, § 437 Rn. 62.

253 § 311a Abs. 2 BGB.

254 Hau/Poseck/Faust, § 437 Rn. 103.

255 Hau/Poseck/Faust, § 437 Rn. 103; Foerste/Graf von Westphalen/Graf von Westphalen, § 9 Rn. 35.
256 Foerste/Graf von Westphalen/Grafvon Westphalen, § 9 Rn. 33.

257 § 310 Abs. 1 BGB.

258 Hau/Poseck/Becker, § 309 Nr. 8 Rn. 37.

259 Anspruchsgrundlage fiir die Haftungsfreizeichnung ist in der Regel § 280 Abs. 1, § 241 Abs. 2,§ 437 Nr. 1 Var. 1 BGB.
Den geschadigten Dritten steht jedoch frei, ob sie sich zuerst an den Betreibenden iliber das Vertragsrecht oder den
Hersteller iiber das Deliktsrecht wenden. Die beiden Parteien miissen den Innenausgleich anschliefRend selbst abwi-
ckeln.
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Reparatur des mangelhaften AMR). Erst wenn dieser Anspruch verweigert oder unméglich wird, kon-
nen die restlichen Anspriiche geltend gemacht werden. Folgende Anspriiche kommen in Betracht:260

- Minderung des Kaufpreises

- Rucktritt durch Riickgabe des AMR und Erstattung des Kaufpreises

- Ersatz der entstandenen Vermogensverluste (z. B. geplante Einsitze des AMR)

- Ersatz der entstandenen Schiden (z. B. Verletzung von Dritten aufgrund einer Fehlfunktion)

4.5.1.3.7 Exkurs: Miete von AMR

Die hohen Investitionskosten und unsicheren Business Cases beim Einsatz von AMR konnten dazu fiih-
ren, dass Unternehmen und o6ffentliche Stellen vorerst davon absehen, AMR zu erwerben. Um erste
Anwendungsfille zu erproben, wéren daher Miet- und Leasingmodelle eine attraktive Alternative.

Soweit Mietende vorsatzlich oder fahrlassig Schdden an dem gemieteten AMR verursachen, sind Ver-
mietenden die Kosten zu ersetzen.261 Ebenso konnen sich Mietende an Vermietende wenden, wenn
ein AMR mangelhaft sein sollte.262 So kann der Mietzins gemindert oder Schadensersatz verlangt wer-
den, wenn der AMR aufgrund des Mangels nicht vollstindig nutzbar ist (sog. Nutzungsausfallscha-
den).263 Generell konnen Mietende den Ersatz samtlicher Schiaden beanspruchen, die auf den Mangel
zurlickzufiihren sind. Dazu gehdren auch Sach- und Gesundheitsschdden sowie Vermdogenseinbufien,
etwa infolge der Schadigung Dritter.264

4.5.2 Deliktische Haftung

Bei der Frage der Haftung ist stets auf das Fehlverhalten der Person abzustellen, die den AMR in Be-
trieb nimmt. Ist ein AMR mit einem KI-System versehen, kommt es auf den hinter der KI stehenden
Menschen an, da nur Rechtssubjekte haften konnen. Beziiglich der Haftung ist zwischen den unter-
schiedlichen Rechtsbereichen des Verkehrs- (vgl. 4.5.2.1) und Produkthaftungsrechts (4.5.2.2) zu un-
terscheiden. Dariiber hinaus kdnnen Verstofie gegen Verkehrssicherungspflichten Anspriiche des all-
gemeinen Deliktsrechts begriinden (vgl. 4.5.2.3). Besonderheiten bestehen bei Pflichtverletzungen
durch o6ffentliche Hoheitstrager (vgl. 4.5.2.4).

45.2.1 StraRenverkehrsrecht

Aufgrund der Einordnung eines AMR als , Kraftfahrzeug”i. S. d. § 1 Abs. 2 StVG findet das Haftungsre-
gime des StVG Anwendung (vgl. 4.1.1 ff.). Der Anwendungsbereich ist er6ffnet, wenn bei Betrieb eines
Kraftfahrzeugs ein Schaden fiir einen Mensch oder eine Sache entsteht.

Unterschieden wird zwischen der Halterhaftung (§ 7 StVG) und der Fahrerhaftung (§ 18 StVG). Die
Halterhaftung ist als sog. Gefahrdungshaftung ausgestaltet, nach welcher der Schadigende fiir einen
Schadenserfolg haftet, weil er eine spezielle Gefahrenquelle nutzt oder in Verkehr bringt. Diese Haf-
tung greift dabei, ohne dass ein Verschulden des Schidigers notwendig ware. Bei der Fahrerhaftung
wird das Verschulden gemafd § 18 Abs. 1 S. 2 StVG dagegen widerleglich vermutet.

45211 Halterhaftung

Der Halter eines Kraftfahrzeugs macht sich nach § 7 StVG schadenersatzpflichtig, wenn bei Betrieb
eines Fahrzeugs ein Mensch getotet, der Korper oder die Gesundheit verletzt oder eine Sache bescha-
digt wird.

260 § 437 BGB.

261 Burmann/Hefs/Hithnermann/Jahnke/Wimber, § 249 BGB Rn. 23c ff.

262 Voraussetzung ist auch hier, dass zunachst die Mangelbeseitigung gefordert wird, § 536a Abs. 1 BGB.
263 § 536 bzw. § 536a BGB.

264 Blank/Borstinghaus/Siegmund/Siegmund, § 536a BGB Rn. 30 f.
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Die Gefahrdungshaftung des § 7 StVG gilt zwar gemaf3 § 8 Nr. 1 StVG nicht fiir Kfz, die auf ebener Bahn
keine hohere Geschwindigkeit als 20 km/h erreichen. Eine Riickausnahme wird jedoch fiir Kraftfahr-
zeuge mit autonomer Fahrfunktion i. S. d. § 1d Abs. 1 und 2 StVG statuiert, die sich im autonomen
Betrieb befinden. Dabei ist anzumerken, dass der Betrieb von autonomen Fahrzeugen zwar nur in
einem festgelegten Betriebsbereich zugelassen wird (vgl. 4.1.4.1), die Gefdhrdungshaftung aber auch
greift, wenn sich das Fahrzeug unzulassigerweise aufierhalb seines Betriebsbereichs fortbewegt und
dort einen Schaden verursacht.265

Der haftungsbegriindende Umstand muss ,bei dem Betrieb des Kraftfahrzeugs“ entstanden sein. Da-
runter fallen ,alle Vorgénge, die in einem 6rtlichen und zeitlichen Zusammenhang mit der Eigenschaft
des Fahrzeuges als einer fahrenden bzw. dem Verkehr dienenden Maschine stehen®.266 Das Haftungs-
merkmal wird bewusst weit ausgelegt, da Grund fiir die Gefdhrdungshaftung ist, dass mit Verwen-
dung eines Kraftfahrzeugs eine zusitzliche Gefahrenquelle erdffnet wird. Ein Schaden wird dement-
sprechend als bei Betrieb des Kraftfahrzeugs entstanden eingeordnet, wenn sich Gefahren ausgewirkt
haben, die gerade kraftfahrzeugspezifisch sind. Erfasst sind solche typischen Gefahren, die sich auf-
grund einer konkreten kritischen Verkehrslage verwirklicht haben. Daraus ergibt sich, dass auch der
ruhende Verkehr - z. B. regelwidrig abgestellte Fahrzeuge - als Gefahrenquelle in Frage kommen.267

Das Kfz muss nicht auf einer dffentlichen Verkehrsflache betrieben werden. Auch der Betrieb auf einer
privaten Verkehrsflidche ist ausreichend, solange es sich bei dieser um einen Verkehrsraum mit Ge-
fahrdungspotenzial fiir andere Verkehrsteilnehmer handelt.268

Bei Arbeitsmaschinen entfillt die Haftung, wenn die Fortbewegungs- und Transportfunktion des
Kraftfahrzeugs keine Rolle mehr spielt.269 Beispielhaft sind industrielle Roboter zu nennen, die an ei-
nem festen Platz in einer Fertigungsstrafde montiert sind und Montage- oder Lackierarbeiten vorneh-
men. Entscheidend ist, dass die Maschinen ihre Aufgaben an einem festen Ort durchfiihren.

Haftungsadressat bzw. Anspruchsgegner des § 7 StVG ist der Halter. Halter ist, wer das Fahrzeug auf
eigene Rechnung in Gebrauch hat und die Verfiigungsgewalt dariiber innehat.270 Ermittelt wird dies
mithilfe einer wirtschaftlichen Betrachtungsweise.2’t Eigentiimerstellung, Abschluss einer Haft-
pflichtversicherung oder die aus der Zulassungsbescheinigung ersichtliche Person des Halters begriin-
den die Haltereigenschaft nicht. Sie konnen jedoch ein entsprechendes Indiz darstellen.272 Bei ver-
mieteten Fahrzeugen ist grundsatzlich der Vermieter Halter, es sei denn, das Kfz ist ihm vollig entzo-
gen und der Mieter tragt alle Kosten.273

Den Kfz-Halter wird gemaf3 § 7 StVG eine Gefahrdungshaftung auferlegt. Diese gilt auch fiir autonome
Fahrzeuge, sodass der Halter auch fiir Schaden aufkommen muss, die nicht durch sein eigenes Fehl-
verhalten verursacht wurden. Die aus der Gefadhrdungshaftung resultierende Schadensersatzverpflich-
tung umfasst die aus dem Unfall resultierenden Sach-, Kérper- und Gesundheitsschaden.274

265 Hentschel /Konig/Dauer/Kénig, § 8 StVG Rn. 2a.

266 Dotsch/Koehl/Krenberger/Tiirpe /Semrau, § 7 StVG Rn. 15.

267 Dotsch/Koehl/Krenberger/Tiirpe/Semrau, § 7 StVG Rn. 16 f.

268 Dotsch/Koehl/Krenberger/Tiirpe /Semrau, § 7 StVG Rn. 18.

269 Dotsch/Koehl/Krenberger/Tiirpe/Semrau, § 7 StVG Rn. 21.

270 BGH, Urt. v. 10.07.2007, VI ZR 199/06, NJW 2007, 3120 (3121).

271 BGH, Urt. v. 22.03.1983, VI ZR 108/81, NJW 1983, 1492 (1493).

272 QVG Liineburg, Beschl. v. 30.05.26, 12 LA 103/15, NJW 2016, 3047 (3048 f.).
273 D6tsch/Koehl/Krenberger/Tiirpe/Semrau, § 7 StVG Rn. 37.

274 Dotsch/Koehl/Krenberger/Tiirpe /Semrau, § 7 StVG Rn. 53.
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Weil das Kraftfahrzeug zunehmend Fahrfunktionen selbst {ibernimmt, wird eine Haftung des Kfz-Her-
stellers diskutiert. Grund dafiir ist, dass sich die Kontrollmoglichkeit iiber das Risiko des Fahrbe-
triebs vom Halter auf den Hersteller verlagert. Eine Haftungsnorm fiir den Hersteller im StVG exis-
tiert nicht. Anspruchsgrundlagen kénnen sich somit lediglich aus dem Produkthaftungsgesetz, dem
allgemeinen Deliktsrecht oder der vertraglichen Haftung ergeben.275 Gegen die Erweiterung der Her-
stellerhaftung spricht jedoch, dass Geschadigte umfassend, einfach durchsetzbar und insolvenzsicher
iiber die Haftpflichtversicherung des Halters geschiitzt sind. Gemafs § 115 Abs. 1 Nr. 1 Versiche-
rungsvertragsgesetz (VVG)276 haben Verkehrsopfer einen Direktanspruch gegen den Versicherer.
Schutzmechanismen, die mit diesem System vergleichbar waren, existieren derzeit nicht.277

Die Ersatzpflicht ist gemafd § 7 Abs. 2 StVG ausgeschlossen, wenn der Unfall durch héhere Gewalt
verursacht wird. Hohere Gewalt wird von der Rechtsprechung definiert als ,betriebsfremdes, von au-
3en durch elementare Naturkrafte oder durch Handlungen Dritter herbeigefiihrtes Ereignis, das nach
menschlicher Einsicht und Erfahrung unvorhersehbarist (...)“278. Es sollen diejenigen Risiken von dem
Haftungsausschluss umfasst sein, die bei einer rechtlichen Bewertung nicht mehr dem Fahrzeugbe-
trieb, sondern lediglich einem Drittereignis zugeschrieben werden kénnen. Beispielhaft sind Sabota-
gehandlungen Dritter, plotzliche Erdrutsche oder Blitzeinschldge zu nennen. Witterungsbedingte vo-
raussehbare Unfallursachen oder altersbedingtes Fehlverhalten fallen nicht darunter.279

Einen weiteren Haftungsausschluss enthélt § 7 Abs. 3 StVG. Der Halter wird von der Haftpflicht frei,
wenn jemand das Kraftfahrzeug ohne Wissen und Wollen des Halters benutzt und die Nutzung auch
nicht durch sein Verschulden ermoglicht worden ist. Zudem darf der Benutzer nicht fiir den Betrieb
des Kraftfahrzeugs angestellt gewesen und das Kraftfahrzeug darf dem Benutzer nicht vom Halter
liberlassen worden sein. Benutzer ist dabei derjenige, der die Verfligungsgewalt {iber das Fahrzeug
ausiibt, wie sie sonst dem Halter zustehen wiirde.280

§ 8 Nr. 2 StVG statuiert eine Ausnahme von der Anwendung des § 7 StVG fiir Verletzte, die beim Betrieb
des Kfz tatig waren. Gemeint sind Fahrzeuginsassen wie z. B. der Fahrer oder der Fahrschiiler. Bei-
fahrer zahlen dazu grundséatzlich nicht. Etwas anderes gilt nur, wenn der Beifahrer selbst als Fahrer
aktiv wird, den Betrieb ermoglicht, indem er das Fahrzeug zur Verfligung stellt und dabei Einfluss auf
die Fahrstrecke nimmt.281 Ebenfalls erfasst ist z. B. eine Person, die versucht, ein fahrendes Kfz mit
eigener Korperkraft anzuhalten?8z oder beim Beladen eines Fahrzeugs tatig wird.283 Grund fiir diese
Ausnahme ist, dass derjenige nicht von dem erhdhten Schutz umfasst sein soll, der sich durch seine
Tatigkeit bewusst den Betriebsgefahren des Kraftfahrzeugs aussetzt.284

Gemafs § 12 StVG ist die verschuldensunabhédngige Haftung des Halters aus § 7 Abs. 1 StVG auf einen
Hochstbetrag begrenzt. Etwas anderes gilt jedoch gemafd § 12 Abs. 1 S. 1 Nr. 2 StVG, wenn der Ver-
kehrsunfall ausschliellich auf die Nutzung einer Fahrfunktion nach § 1a StVG oder nach § 1e StVG
zurlickzufiihren ist. Dann werden hohere Hochstbetriage angewandt, um auszugleichen, dass es aktuell

275 Sedlmaier/Krzic Bogataj, NJW 2022, 2955.

276 Versicherungsvertragsgesetz vom 23. November 2007 (BGBI. I S. 2631), das zuletzt durch Artikel 4 des Gesetzes
vom 11. April 2024 (BGBI. 2024 I Nr. 119) gedndert worden ist.

277 Seufert, NZV 2022, 323; Wagner/Goeble, ZD 2017, 266; Armbriister, ZRP 2017, 85.
278 BGH, Urt. v. 22.04.2004, 111 ZR 108/03, NZV 2004, 395 (396).

279 Stober/Pieronczyk/Moller, DAR 2020, 610.

280 BGH, Urt. v. 04.12.1956, VIZR 161/55, NJW 1957, 500 (501).

281 QLG Saarbriicken, Urteil v. 21.04.2009, 4 U 395/08, BeckRS 2009, 15767; Détsch/Koehl/Krenberger/Tiirpe/Sem-
rau, § 8 StVG Rn. 14a.

282 QLG Jena, Urt. v. 04.02.1999, 1 U 425/98, NZV 1999, 331 (322).
283 OLG Celle, Urt.v. 17.02.2000, 14 U 32/99, NZV 2001, 79.
284 BGH, Urt. v. 16.12.1953, VIZR 131/52, NJW 1954, 393.
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an Erfahrungswerten bzgl. des Umgangs mit der neuen Technologie fehlt und ein menschlicher Fahrer
als Haftungsadressat wegfallt (§ 12 Abs. 1 S. 1 Nr. 2 StVG).285

Die Haftung des Halters fiir Betriebsgefahren lasst sich auf autonom gesteuerte Fahrzeuge und somit
auch auf Roboter anwenden. Durch deren Einsatz eroffnet der Halter eine neue Gefahrenquelle z. B. in
Bezug auf fehlerhafte Entscheidungen aufgrund von Softwarefehlern.286

45.2.1.2 Fahrerhaftung

§ 18 StVG legt die Haftung fiir den Fahrzeugfiihrer fest. Ist eine Haftung nach § 7 StVG zu bejahen, so
ist auch der Fahrzeugfiihrer zum Schadenersatz verpflichtet, sofern der Schaden durch sein Verschul-
den verursacht worden ist. Bei hoch-/vollautomatisierten Fahrfunktionen ist weiterhin ein Fahrzeug-
fiihrer notwendig, sodass die Fahrerhaftung bestehen bleibt. Erst bei autonomen Fahrzeugen oder Ro-
botern, die sich eigenstidndig fortbewegen, gibt es keinen Fahrzeugfiihrer mehr, sodass lediglich
§ 7 StVG anwendbar ist und die Haftung nach § 18 StVG wegfallt.287

4.5.2.2 Produkthaftung
Roboter sind als Produkte i. S. d. Produkthaftungsrechts einzuordnen, sodass jeder Hersteller unab-
hangig vom eigenen Verschulden fiir Gefahren haftet, die von seinem Produkt ausgehen.

Im Rahmen der Produkthaftung ist zwischen Produkt- und Produzentenhaftung zu unterscheiden. Die
Produzentenhaftung wird aus § 823 BGB abgeleitet. Sie ist verschuldensunabhangig ausgestaltet und
sieht eine Beweislastumkehr zugunsten des Geschadigten vor (vgl. 4.5.2.2.1). Die Produkthaftung
nach dem Produkthaftungsgesetz (ProdHaftG)288 beruht auf der europaischen Produkthaftungsricht-
linie.289 Der Hersteller i. S. d. ProdHaftG haftet ebenfalls verschuldensunabhéangig (vgl. 4.5.2.2.2).

Es handelt sich bei beiden Rechtsinstituten um zwei verschiedene Anspruchsgrundlagen, die in An-
spruchskonkurrenz zueinanderstehen, § 15 Abs. 2 ProdHaftG.29°0 Die Haftung nach dem ProdHaftG
wird vor der Produzentenhaftung gepriift. Die Produzentenhaftung ist fiir die Fallkonstellationen von
Bedeutung, in denen das ProdHaftG den Schaden nicht vollstindig deckt. Verwiesen sei hier auf den
Haftungshochstbetrag aus § 10 ProdHaftG und die Selbstbeteiligung bei Sachbeschidigung aus
§ 11 ProdHaftG.

4.5.2.2.1 Allgemeines Deliktsrecht

Grundlegende Haftungsnorm im Deliktsrecht ist § 823 BGB. Wer durch ein Tun oder Unterlassen vor-
satzlich oder fahrlassig eine Rechtsgutsverletzung herbeifiihrt, die zu einem Schaden fiihrt, hat Scha-
densersatz nach den §§ 249 ff. BGB zu leisten.

Die Produzentenhaftung wird in modifizierter Weise aus § 823 Abs. 1 BGB hergeleitet. Es handelt
sich hierbei um eine verschuldensabhiangige Haftung, die in ihrer Hoéhe unbeschrankt ist.
Derjenige, der ein Produkt in den Verkehr bringt und dadurch eine potenzielle Gefahrenquelle schafft,
hat spezifischen Verkehrssicherungspflichten zu entsprechen. Es sind technisch mdgliche und

285 Burmann/Hef3/Hithnermann/Jahnke /Jahnke, StVR, § 12 Rn. 10d.
286 yon Bodungen, SVR 2022, 5.

287 BT-Drs. 18/11300, S. 14; Burmann/Hef3/Hiihnermann/Jahnke/Hef3, StVG § 1a Rn. 14-16; von Bodungen, SVR 2022,
5; Leupold/Wiebe/Glossner/Leupold/Wiesner, Teil 9.6.4 Rn. 94; Stober/Pieronczyk/Méller, DAR 2020, 611.

288 Produkthaftungsgesetz vom 15. Dezember 1989 (BGBL I S. 2198), das zuletzt durch Artikel 5 des Gesetzes vom 17.
Juli 2017 (BGBL. I S. 2421) gedndert worden ist.

289 Richtlinie 85/374/EWG des Rates vom 25. Juli 1985 zur Angleichung der Rechts- und Verwaltungsvorschriften der
Mitgliedstaaten iiber die Haftung fiir fehlerhafte Produkte.

290 Mehrere materielle Anspriiche finden auf denselben Lebenssachverhalt Anwendung und verdrdngen sich dabei
nicht. Der Glaubiger kann sich auf mehrere Anspruchsgrundlagen stiitzen.
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wirtschaftlich zumutbare Mafsnahmen zu ergreifen, um Schiaden durch das Produkt zu verhindern.291
Wird diese Pflicht in schuldhafter Weise verletzt, so hat der Produzent Schadenersatz zu zahlen.
Die Besonderheit im Vergleich zu der Haftung nach § 823 BGB besteht darin, dass das Verschulden des
Herstellers vermutet wird.

4.5.2.2.1.1 Haftung nach § 823 Abs. 1 BGB (Produzentenhaftung)

Die Haftung nach § 823 Abs. 1 BGB setzt eine Rechtsgutsverletzung voraus (vgl. 4.5.2.2.1.1.1), die kau-
sal (vgl. 4.5.2.2.1.1.2) durch eine rechtswidrige (vgl. 4.5.2.2.1.1.3) Handlung verursacht wurde und ei-
nen Schaden (vgl. 4.5.2.2.1.1.4) herbeigefiihrt hat. Der Anwendungsbereich der Produzentenhaftung
erstreckt sich auf Hersteller beweglicher Sachen, Hersteller von Software und Erbringer von Dienst-
leistungen.292

45.2.2.1.1.1 Rechtsgutsverletzung

Als mogliche verletzte Rechtsgiiter kommen Leib und Leben, Eigentum und ebenfalls informations-
bezogene Personlichkeitsrechte (Datenschutz, Recht am eigenen Bild) in Betracht. Nicht vom Schutz-
bereich erfasst sind dabei reine Vermogensschaden, diese sind gegebenenfalls iiber § 826 BGB bei vor-
satzlicher Schadenszufiigung oder § 823 Abs. 2 BGB ersatzfahig. Es ist sicherzustellen, dass der Einsatz
eines AMR bzw. die Nutzung einer eingebauten KI keine der genannten Rechtsgiiter verletzt.

Die erforderliche Verletzungshandlung kann in einem Tun oder Unterlassen liegen. Ein Unterlassen
ist dann rechtlich relevant, wenn eine Rechtspflicht zum Tatigwerden bestanden hat. Diesbeziiglich
sind Schutz- und Verkehrssicherungspflichten zu unterscheiden. Schutzpflichten resultieren aus ei-
nem Vertrag oder dem Gesetz. Schafft eine Person eine Gefahrenquelle, so obliegen ihr bestimmte Ver-
kehrssicherungspflichten. Es sind erforderliche und zumutbare Sicherheitsvorkehrungen zu treffen,
um Dritte vor Gefahren zu schiitzen.z93

Bei den Verkehrspflichtverletzungen wird zwischen folgenden Konstellationen unterschieden: Kon-
struktionsfehler, Fabrikationsfehler, Instruktionsfehler oder Verletzung der Produktbeobachtungs-
pflicht.294 Daraus resultierend ergeben sich insbesondere folgende Pflichten:

- fehlerfreie Konstruktion und Fabrikation des Roboters

- Software/ KI-System muss so programmiert sein, dass keine falschen Entscheidungen getrof-
fen werden

- Bedienung der Roboter ist fiir den Nutzer so zu gestalten, dass diese von ihm gefahrlos benutzt
werden kénnen

- Hersteller missen insb. in den Bedienungsanleitungen darauf hinweisen, welche Rahmenbe-
dingungen zur Verwendung des Roboters eingehalten werden miissen und welche techni-
schen Einschrankungen des Systems bestehen

- Beobachtungspflicht fiir in Verkehr gebrachter Produkte, insb. bzgl. Interaktion mit anderen
Produkten

- weiterhin muss der Hersteller das Fahrzeug ausreichend vor dem unbefugten Zugriff Dritter
schiitzen (Cyberangriffe)295

291 BGH, Urt. v. 16.12.2008, VIZR 170/07, NJW 2009, 1080 (1082).

292 Ebers/Heinze/Eichelberger, § 5 Rn. 7.

293 Griineberg/Sprau, § 823 Rn. 2.

294 Ebers/Heinze/Eichelberger, § 5 Rn. 6.

295 Fortmann, Tagesspiegel Background; von Bodungen, SVR 2022, 1 ff.
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45.2.2.1.1.2 Kausalitat

Die Verletzungshandlung muss fiir die Rechtsgutsverletzung kausal, mithin ursachlich sein. Fiir die
Ermittlung der Kausalitit kommen zwei Rechtstheorien zu Anwendung: die Aquivalenztheorie und die
Adaquanztheorie.

Nach der Aquivalenztheorie ist eine Verletzungshandlung als kausal einzuordnen, wenn sie nicht hin-
weggedacht werden kann, ohne dass die konkrete Rechtsgutsverletzung entfiele. Beziiglich Unterlas-
sens wird Kausalitdt angenommen, wenn die Verhaltenspflicht, die unterlassen wurde, nicht hinzuge-
dacht werden kann, ohne dass der Verletzungserfolg mit an Sicherheit grenzender Wahrscheinlichkeit
entfiele.2% Es ist somit zu fragen, ob die konkrete Verletzung ohne die Pflichtverletzung nicht einge-
treten ware.

Weil die Reichweite der Aquivalenztheorie in vielen Fillen als zu weit empfunden wird, ist zusitzlich
die Addquanztheorie heranzuziehen. Die Kausalitdt der Verletzungshandlung wird angenommen,
wenn ein Verhalten nach der allgemeinen Lebenserfahrung und nicht nur unter besonderen, unwahr-
scheinlichen und nach dem gewohnlichen Verlauf der Dinge aufder Betracht zu lassenden Umstinden
zur Herbeiflihrung des Erfolgs geeignet war. Hat das jeweilige Verhalten eine Gefahrenlage geschaffen
oder gesteigert, die grundsatzlich geeignet ist, Schadigungen der eingetretenen Art herbeizufiihren, so
ist die Addquanz zu bejahen.297

45.2.2.1.1.3 Rechtswidrigkeit

Die Rechtsgutsverletzung muss rechtswidrig sein. Ist die Rechtsgutsverletzung durch aktives Tun ein-
getreten, so wird das Vorliegen von Rechtswidrigkeit vermutet. Bei einem Unterlassen ist die Rechts-
widrigkeit grundséatzlich positiv festzustellen. Eine Ausnahme gilt fiir ein Unterlassen, welches sich auf
eine Verkehrssicherungspflicht bezieht. Hier wird die Rechtswidrigkeit ebenfalls vermutet.

45.2.2.1.1.4 Verschulden
Eine weitere Voraussetzung fiir die Haftung ist das Vorliegen von Verschulden. Formen des Verschul-
dens sind Vorsatz und Fahrlassigkeit (vgl. § 276 Abs. 1 BGB).

Der zu beachtende Sorgfaltsmafdstab fiir die Tatigkeiten des Herstellers ergibt sich aus
§ 278 Abs. 2 BGB. Es ist die im Verkehr erforderliche Sorgfalt anzuwenden. Das Sorgfaltsniveau setzt
sich aus zahlreichen Faktoren, die unter Beriicksichtigung des Einzelfalles zu bestimmen sind, zusam-
men.298 Relevant sind dabei beispielsweise begriindete Gebrauchs- und Sicherheitserwartungen der
Verwender des Produkts, der Kreis der Abnehmer (Fachkreise, Verbraucher) sowie Art, Umfang und
Haufigkeit der Risiken und Gefahren, die mit der Nutzung des Produkts verbunden sind.

Beim Einsatz von AMR (in Verbindung mit KI) sind zudem die Sicherheitsstandards des Straf3en-
verkehrsrechts zu beachten.2?? Der konkrete Sorgfaltsmafistab fiir Hersteller von AMR bzw. KI ist
aufgrund der neuen und derzeit nicht abschliefdend abschatzbaren Risiken, die mit ihrem Einsatz ein-
hergehen, nicht bestimmbar. Insofern werden erst etwaige zukiinftige Haftungsprozesse eine Orien-
tierung vorgeben.300 Hilfreich waren diesbeziiglich offentlich-rechtliche Sicherheitsstandards oder
technische Regeln und Normen an denen sich Hersteller messen lassen miissen und orientieren kén-
nen. Gemeint sind damit spezielle Vorschriften etwa im Produktsicherheitsgesetz oder entsprechende
DIN-Normen.391 Solche Regeln wiirden der vom Hersteller mindestens einzuhaltenden Sorgfalt einen

296 Griineberg/Griineberg, Vorb v § 249 Rn. 25.

297 BGH Urt. v. 25.01.2018, VI ZR 74 /15, NJW 2018, 944 (945); Griineberg/Griineberg, Vorb v § 249 Rn. 26.
298 BGH Urt. v. 16.06.2009, VIZR 107/08, NJW 2009, 2952 (2953).

299 BGH Urt. v. 17.03.2009, VI ZR 176/08, NJW 2009, 1669 (1670); Ebers/Heinze/Eichelberger, § 5 Rn. 12 f.
300 Ebers/Heinze/Eichelberger, § 5 Rn. 17.

301 Ebers/Heinze/Eichelberger, § 5 Rn. 18; Spindler, CR 2015, 770 f.
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Rahmen geben. Dies entlastet sie aber nicht davon, eigenstandig zu priifen, welche Sicherheitsvorkeh-
rungen im speziellen Fall anzuwenden sind.302

Maf3geblicher Zeitpunkt fiir die Einhaltung der erforderlichen Sorgfalt ist das Inverkehrbringen des
Produkts.393 Der Hersteller haftet folglich nicht fiir Sicherheitsmangel, die sich erst spater bei Anwen-
dung in der Praxis zeigen. Neue wissenschaftliche Erkenntnisse sind als ,Entwicklungsrisiken“ einzu-
ordnen, die das Produkt nicht fehlerhaft werden lassen.3%4 Jedoch trifft den Hersteller iiber diesen Zeit-
punkt hinaus eine Produktbeobachtungspflicht, die ihn zur Reaktion auf neue Umstiande (Fortschritte
in der Wissenschaft, neue technische Entwicklungen) verpflichtet.305

Der Zeitpunkt des Inverkehrbringens folgt dem sog. , Werktorprinzip“, welches davon ausgeht, dass
ein haftungsrechtlich relevantes Inverkehrbringen vorliegt, wenn das Produkt mit Willen des Herstel-
lers das Werktor passiert hat. Hintergrund ist, dass das Produkt zu diesem Zeitpunkt in den allgemei-
nen Verkehrsraum gelangt und sein spezifisches Gefahrdungspotential entfalten kann.306

Grundsatzlich muss der Anspruchsteller ein etwaiges Verschulden des Anspruchsgegners nachweisen.
Weil der Geschadigte aber normalerweise keine Einblicke in den Betrieb des Schadigers hat, muss hier
ausnahmsweise der Schadiger beweisen, dass ihn kein Verschulden trifft. Mithin muss der Geschadigte
Jlediglich” beweisen, dass ein Produktfehler vorliegt. Diese Beweislastumkehr stellt eine Besonder-
heit dar.397 Der Schadiger hat sodann die Moglichkeit, nachzuweisen, dass er nicht schuldhaft gehan-
delt hat und kann so die Vermutungsregel widerlegen.

4522115 Schaden

Durch die Rechtsgutsverletzung muss ein Schaden i. S. d. §§ 249 ff. BGB entstanden sein. Ein Schaden
ist jede unfreiwillige Einbufde an (im-)materiellen Giitern. Zwischen Rechtsgutsverletzung und Scha-
den muss ebenfalls Kausalitat bestehen.

45.2.2.1.1.6 Zwischenergebnis

Herstellende kénnen sich nach den Grundsitzen der Produzentenhaftung haftbar machen, indem sie
es versaumen, ihren produktsicherheitsrechtlichen Anforderungen nachzukommen. Die Haftungsre-
geln gelten, sobald ein fehlerhaftes Produkt in den Verkehr gebracht wird. Hinzu kommen Produktbe-
obachtungspflichten, die eine Pflichtverletzung des Herstellenden begriinden kénnen, selbst wenn er
zunichst nicht pflichtwidrig handelt. Soweit infolge der Pflichtverletzung ein ersatzfihiger Schaden
entsteht, besteht im Rahmen der Produzentenhaftung die Besonderheit der Beweislastumkehr. Her-
stellende haben zu beweisen, dass der Schaden nicht auf ihr Fehlverhalten zuriickzufiihren ist. Mithin
miissen Herstellende bei der Produktion besondere Sorgfalt walten lassen, um einen Haftungsfall zu
vermeiden.

4.5.2.2.1.2 Haftung nach § 823 Abs. 2 BGB

Eine Haftung nach § 823 Abs. 2 BGB i. V. m. einem Schutzgesetz ist grundsatzlich auch denkbar. Ein
Schutzgesetzi. S. d. § 823 Abs. 2 BGB liegt vor, wenn dieses den Zweck hat, Individuen oder bestimmte
Personenkreise vor einer Rechtsgutsverletzung zu schiitzen. Ausreichend ist dabei nicht die

302 BGH Urt. v. 09.06.1998, VI ZR 238/97, NJW 1998, 2905 (2907 f.); Ebers/Heinze/Eichelberger, § 5 Rn. 18.
303 BGH Urt. v. 16.06.2009, VIZR 107/08, NJW 2009, 2952 (2953).

304 Pieronczyk/Moller, DAR 2020, 612; Ebers/Heinze/Eichelberger, § 5 Rn. 20.

305 Ebers/Heinze/Eichelberger, § 5 Rn. 19.

306 Oppermann/Stender-Vorwachs/Kreutz, Kap. 3.1.2 Rn. 27.

307 BGH, Urt. v. 02.02.1999, NJW 1999, 1028 (1029).
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Zielrichtung des Schutzes der Allgemeinheit, sondern es muss darauf abzielen, individuelle Rechtsgii-
ter wie Leben, Gesundheit, Eigentum oder sonstige Rechte zu schiitzen.308

Fir AMR kann allgemein die Vorschriften des Produktsicherheitsrechts als Schutzgesetz fungieren
(vgl. 4.2). Ein Haftungsfall kann entstehen, wenn Herstellende gegen diese Vorschriften verstofden und
dadurch ein kausaler Schaden verursacht wird.

Als Schutzgesetz in Bezug auf KI-Systeme konnte die KI-VO in Betracht kommen. Der Zweck der KI-
VO besteht darin, das Risiko potenzieller Schiden durch KI-Systeme zu minimieren. Enthalten sind
beispielsweise Regelungen zur Verhinderung von Diskriminierung oder zum Datenschutz (vgl. 4.4).
Speziell diese Regelungsbereiche zielen darauf ab, die Rechtsgiiter von Einzelnen (insb. informatio-
nelle Selbstbestimmung) zu schiitzen, z. B. durch die Verhinderung diskriminierender Algorithmen
oder die Sicherstellung des Datenschutzes. Mithin kann die KI-VO als Schutzgesetz i.S.d.
§ 823 Abs. 2 BGB eingeordnet werden, soweit ihre Bestimmungen spezifisch den Schutz individueller
Rechtsgiiter zum Ziel haben. Dies muss fiir jede einzelne Norm der KI-VO gesondert festgestellt wer-
den.

Liegt eine Verletzung eines Schutzgesetzes vor, so gilt die Rechtswidrigkeit als indiziert.309 Soweit ein
kausaler Schaden durch die Schutzgesetzverletzung entstanden ist, kann § 823 Abs. 2 BGB als eigen-
standige Anspruchsgrundlage neben Anspriichen aus § 823 Abs. 1 BGB geltend gemacht werden.310

4.5.2.2.2 Produkthaftung

Die Produkthaftung richtet sich nach dem ProdHaftG, welches auf der Richtlinie 85/374/EWG
(ProdHaftRL)311 beruht. Sie ist dhnlich einer Gefdhrdungshaftung ausgestaltet und regelt die Herstel-
lerhaftung fiir fehlerhafte Produkte. Die Verursachung eines Schadens reicht anders als bei der Halter-
haftung des § 7 StVG nicht aus, vielmehr muss der Schaden auf einen , Fehler des Produkts” zuriickzu-
fiilhren sein (§ 1 Abs. 1 S. 1 ProdHaftG). AMR sind bewegliche Sachen sowie Produkte i.S.d.
§ 2 ProdHaftG und werden vom Anwendungsbereich des Gesetzes erfasst.

4.5.2.2.2.1 Hersteller

Hersteller im Sinne des Gesetzes ist geméafs § 4 Abs. 1 ProdHaftG, ,wer das Endprodukt, einen Grund-
stoff oder ein Teilprodukt hergestellt hat. Als Hersteller gilt auch jeder, der sich durch das Anbringen
seines Namens, seiner Marke oder eines anderen unterscheidungskréftigen Kennzeichens als Herstel-
ler ausgibt.“ Nach § 4 Abs. 2 ProdHaftG gilt als Hersteller ferner, ,wer ein Produkt zum Zweck des Ver-
kaufs, der Vermietung, des Mietkaufs oder einer anderen Form des Vertriebs mit wirtschaftlichem
Zweck im Rahmen seiner geschaftlichen Tatigkeit in den Geltungsbereich des Abkommens tliber den
Europdischen Wirtschaftsraum einfiihrt oder verbringt.”

Diese Zuordnung sollte bei der Herstellung von AMR wenige Probleme bereiten. Eine detaillierte Be-
trachtung wird nur notwendig sein, wenn ein AMR vom Herstellenden erworben und anschliefend
vom Kaufer modifiziert wird.

45.2.2.2.2 Schadenersatzpflicht

§ 1 Abs. 1 S. 1 ProdHaftG statuiert die Schadenersatzpflicht des Herstellers fiir den Fall, dass durch den
Fehler eines Produkts jemand getotet, sein Korper oder seine Gesundheit verletzt oder eine Sache be-
schidigt wird. Die Haftung fiir Sachschaden ist nach § 1 Abs. 1 S. 2 ProdHaftG darauf begrenzt, dass

308 Griineberg/Sprau, § 823 Rn. 58.
309 Griineberg/Sprau, § 823 Rn. 60.
310 Griineberg/Sprau, Einf. v § 823 Rn. 8.

311 Richtlinie 85/374/EWG des Rates vom 25. Juli 1985 zur Angleichung der Rechts- und Verwaltungsvorschriften der
Mitgliedstaaten liber die Haftung fiir fehlerhafte Produkte, Abl. L 210.
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eine andere Sache als das Produkt selbst beschadigt wird und diese ihrer Art nach gewdhnlich fiir den
privaten Ge- oder Verbrauch bestimmt ist und hierzu hauptsachlich verwendet wurde.

Umstdnde fiir einen Haftungsausschluss enthilt § 1 Abs. 2 ProdHaftG. Die Ersatzpflicht des Herstel-
lers ist ausgeschlossen, wenn:

- ,er das Produkt nicht in den Verkehr gebracht hat (Nr. 1)

- nach den Umstdnden davon auszugehen ist, dass das Produkt den Fehler, der den Schaden
verursacht hat, noch nicht hatte, als der Hersteller es in den Verkehr brachte (Nr. 2)

- er das Produkt weder fiir den Verkauf oder eine andere Form des Vertriebs mit wirtschaftli-
chem Zweck hergestellt noch im Rahmen seiner beruflichen Tdtigkeit hergestellt oder vertrieb
en hat (Nr. 3)

- der Fehler darauf beruht, dass das Produkt in dem Zeitpunkt, in dem der Hersteller es in den
Verkehr brachte, dazu zwingenden Rechtsvorschriften entsprochen hat, (Nr. 4) oder

- der Fehler nach dem Stand der Wissenschaft und Technik in dem Zeitpunkt, in dem der Her-
steller das Produkt in den Verkehr brachte, nicht erkannt werden konnte (Nr. 5).“

Bei technischen Innovationen ist insbesondere § 1 Abs. 2 Nr. 5 ProdHaftG relevant, der eine Haftung
ausschliefst, wenn z. B. erst nach dem Zeitpunkt des Inverkehrbringens Erkenntnisse zur Verbesserung
der Software oder des Steuerungssystems gemacht werden und der Hersteller nachweisen kann, dass
diese ihm zuvor nicht zuganglich waren.312

Die Haftung fiir ein Teilprodukt ist geméfs § 1 Abs. 3 ProdHaftG ausgeschlossen, wenn der Fehler
durch die Konstruktion des Produkts, in welches das Teilprodukt eingearbeitet wurde oder durch die
Anleitungen des Herstellers des Produkts verursacht worden ist.

Die mafdgeblichen Sicherheitserwartungen bei der Herstellung entsprechen den Sorgfaltspflichten
i. R. d. deliktischen Produzentenhaftung nach § 823 Abs. 1 BGB, soweit sie sich auf Konstruktions- und
Instruktionspflichten beziehen (vgl. 4.5.2.2.1.1).313

4.5.2.2.2.3 Fehlerhaftigkeit

Die Produkthaftung nach § 1 Abs. 1 S. 1 ProdHaftG setzt ein fehlerhaftes Produkt voraus. Ein Produkt
gilt nach § 3 ProdHaftG als fehlerhaft, wenn es nicht die Sicherheit bietet, die unter Beriicksichtigung
aller Umstdnde, insbesondere seiner Darbietung, des Gebrauchs, mit dem billigerweise gerechnet wer-
den kann und des Zeitpunkts, in dem es in Verkehr gebracht wurde, berechtigterweise erwartet wer-
den kann. Die Sicherheitsmangel werden unterteilt in Fabrikations-, Konstruktions- und Instruktions-
fehler.314 Insbesondere Instruktionsfehler in Form von Programmierungsfehlern konnten bei zuneh-
mender Komplexitit des Entscheidungsfindungsprozesses der KI in Zukunft schwer nachvollziehbar
sein (vgl. 4.5.2.2.1.1).315 Diesbezliglich bleibt die Entwicklung abzuwarten.

312 Stober/Pieronczyk/Moller, DAR 2020, 612.

313 BT-Drs. 11/2447,S. 17 f.

314 Stober/Pieronczyk/Moller, DAR 2020, 612.

315 Reichwald/Pfisterer, CR 2016, 212; Horner/Kaulartz, CR 2016, 10.
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4.5.2.2.2.4 Zeitpunkt

Relevanter Zeitpunkt fiir den Sicherheitsmangel ist das Inverkehrbringen des Produkts (vgl.
4.5.2.2.1.1). Im Gegensatz zu der Produzentenhaftung jedoch kennt das ProdHaftG keine Produktbe-
obachtungspflicht (vgl. § 1 Abs. 2 Nr. 5 ProdHaftG).316

4.5.2.2.2.5 Schaden

Wie bei allen Haftungstatbestdnden muss ein ersatzfihiger Schaden entstanden sein. Im Rahmen des
Produkthaftungsrechts konnen jedoch nicht alle Schiaden grenzenlos geltend gemacht werden.
§ 10 ProdHaftG legt den Haftungshéchstbetrag fiir Personenschiaden auf EUR 85 Mio. fest. Beziiglich
Sachschidden muss der Geschadigte gemaf § 11 ProdHaftG eine Selbstbeteiligung von EUR 500,00 in
Kauf nehmen.

45.2.2.2.6 Zwischenergebnis

Die Produkthaftung unterscheidet sich zum Teil von der Produzentenhaftung, birgt aber ein dhnliches
Haftungsrisiko fiir Herstellende. Das Rechtsregime stellt einen weiteren Grund fiir Herstellende dar,
ihren produktsicherheitsrechtlichen Anforderungen in jedem Fall nachzukommen.

4.5.2.2.2.7 Exkurs: Software als Produkt

Bei Robotern kénnen Haftungsfalle auf Softwarefehler zuriickzufiihren sein. Software wird als Produkt
i. S. d. § 2 ProdHaftG eingestuft, da insbesondere der Zweck der Produkthaftung (Verbraucherschutz)
einen weiten Anwendungsbereich erfordert.317

Relevanz hat diese Einordnung vor allem dann, wenn Software und Hardware des Roboters von un-
terschiedlichen Unternehmen stammen. Der Hersteller des Gesamtprodukts haftet dabei fiir Scha-
den, die durch Fehler in der Steuerungssoftware verursacht werden, unabhéangig davon, ob die Soft-
ware an sich als Teilprodukt einzuordnen ist.318

Neben dem Hersteller haftet folglich auch der Softwarehersteller fiir Fehler an der Steuerungssoft-
ware. Seine Haftung kann allerdings gemafs § 1 Abs. 3 S. 1 ProdHaftG ausgeschlossen sein, wenn der
Fehler durch die Konstruktion des Endprodukts (Roboter), in welches die Software eingearbeitet
wurde, oder durch die Anleitung des Herstellers des Endprodukts verursacht wurde.

Die Einordnung von Softwareentwicklern als Hersteller i. S. d. § 4 ProdHaftG lasst sich der aktuellen
ProdHaftRL oder dem ProdHaftG noch nicht entnehmen. Mit Uberarbeitung der Produkthaftungsricht-
linie jedoch soll als Hersteller zukiinftig auch gelten, wer ein Produkt entwickelt hat. Die neue
ProdHaftRL erweitert den Anwendungsbereich insoweit und erfasst zukiinftig auch Software als ,,Pro-
dukt” (Art. 4 Abs. 1 ProdHaftRL-E).

4.5.2.2.2.8 Exkurs: Neue Produkthaftungsrichtlinie

Im September 2022 wurde ein Entwurf fiir eine neue Produkthaftungsrichtlinie verdéffentlicht, der sich
nach verschiedenen Stellungnahmen und Verhandlungen aktuell beim Europaischen Parlament befin-
det. Der Entwurf der tiberarbeiteten ProdHaftRL31? berticksichtigt beziiglich des Merkmals der Feh-
lerhaftigkeit auch Elemente, die sich auf kiinstliche Intelligenz beziehen. In Artikel 6 wird beispiels-
weise die Fahigkeit eines Produkts genannt, nach Inbetriebnahme weiter zu lernen oder neue Features
zu erwerben. Ebenfalls vorgesehen ist, dass nicht bereitgestellte, aber benétigte Sicherheitsupdates

316 Ebers/Heinze/Eichelberger, § 5 Rn. 47.
317 COM (2022) 495 final.
318 Stober/Pieronczyk/Moller, DAR 2020, 612.

319 https://eur-lex.europa.eu/legal-content/EN/TXT/PDF/?uri=CONSIL:ST_5809_2024_INIT, zuletzt abgerufen am
22.07.2024. Die Verkiindung der Novelle wird im Q2 2024 erwartet, danach bleiben 24 Monate zur Umsetzung.
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als Fehler gelten konnen. Gleichfalls haftungsbegriindend kénnen sich Fehler auswirken, die durch ein
Update entstehen.

Grund fiir die vollstindige Uberarbeitung der Produkthaftungsrichtlinie ist, dass diese ihren Ursprung
im Jahr 1985 hat und sowohl Herstellung als auch Vertrieb von Produkten einen deutlichen Wandel
vollzogen haben. Zudem soll Rechtssicherheit geschaffen werden, indem die neuen digitalen Techno-
logien (Software, Systeme kiinstlicher Intelligenz) explizit Beriicksichtigung finden. Die wesentlichen
Neuerungen werden im Folgenden iiberblicksartig dargestellt.

Zunichst soll die Richtlinie in ihrem Anwendungsbereich auf Software erweitert werden, da diese als
eigenstdndiges Produkt in den Verkehr gebracht und spéater als Komponente in andere Produkte inte-
griert werden kann. Dadurch besteht das Risiko, dass durch ihre Ausfithrung Schidden verursacht wer-
den.320 Dabei soll die ProdHaftRL-E nicht auf Open Source-Software, kostenfreie oder nicht geschaft-
lich zur Verfiigung gestellte Software Anwendung finden.321

In Artikel 6 ProdHaftRL-E soll der Begriff der Fehlerhaftigkeit weiter prazisiert werden. Dabei sollen
Aspekte des Produktsicherheitsrechts umfassender herangezogen werden. Insbesondere soll ein Pro-
dukt als fehlerhaft gelten, wenn es sicherheitsrelevante Cybersicherheitsanforderung nicht erfiillt.

Weiterhin soll Geschadigten durch eine dem Beklagten auferlegte Offenlegungspflicht
(Art. 8 ProdHaftRL-E) ein einfacherer Zugang zu Informationen erméglicht und eine Beweiserleich-
terung (Art. 9 ProdHaftRL-E) eingefiigt werden. Die Beweiserleichterung greift ein, wenn es fiir ,,den
Klager aufgrund der technischen oder wissenschaftlichen Komplexitat [des Falles] iibermafig schwie-
rig ist, die Fehlerhaftigkeit des Produkts oder den ursachlichen Zusammenhang zwischen dessen Feh-
lerhaftigkeit und dem Schaden [...] nachzuweisen®. Infolgedessen wird widerleglich vermutet, dass ein
ursachlicher Zusammenhang zwischen Fehlerhaftigkeit des Produkts und des Schadens besteht. Da die
Vermutung widerleglich ist, kann der Beklagte das Gegenteil zu beweisen. Inwiefern ein Gegenbeweis
praktisch erbracht werden kann, muss von der Gesetzgebung bzw. Rechtsprechung noch konkretisiert
werden.

In Anpassung an die neuen Technologien soll zudem der Begriff des ersatzfahigen Schadens in seinem
Umfang auf den Verlust oder die Verfalschung von Daten erweitert werden. Ferner ist vorgesehen,
die bisherigen Selbstbehalte und Haftungshochstgrenzen zu streichen.

4.5.2.3 Verkehrssicherungspflichten der Betreibenden

Die Ausfiihrungen zur Produzenten- und Produkthaftung haben gezeigt, dass Herstellende eine Reihe
von Sorgfaltspflichten treffen. Doch auch die Betreibenden kdnnen gemafd § 823 BGB bei Verst6fien
gegen Verkehrssicherungspflichten haften. Das betrifft insbesondere die Auswahl des Personals, die
Kontrolle und regelméfiige Wartung des AMR sowie die Uberwachung des Betriebsbereichs. Hinsicht-
lich der rechtlichen Maf3stibe kann auf die obigen Abschnitte verwiesen werden (vgl. 4.5.1.2 und
4.5.2.2).

4.5.2.4 Amtshaftung

Fiir Pflichtverletzungen durch Beamte enthélt das BGB den besonderen Haftungstatbestand des
§ 839 BGB. Grundsatzlich sind die Voraussetzungen mit den allgemeinen deliktsrechtlichen An-
spruchsgrundlagen deckungsgleich, im Detail gibt es jedoch einige wesentliche Besonderheiten.

Ausgangspunkt ist die Eigenschaft des Schadigers als Beamter. Beamte i. S. d. § 839 Abs. 1 BGB sind
nicht nur Personen, denen eine beamtenrechtliche Ernennungsurkunde ausgestellt wurde, sondern
alle Personen denen von einer zustindigen Stelle die Ausiibung eines 6ffentlichen Amtes anvertraut

320 ErwG Nr. 12 ProdHaftRL-E.
321 ErwG Nr. 14 ProdHaftRL-E.
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worden ist.322 Mithin kann eine Amtspflichtverletzung z. B. auch durch Mitarbeitende von Behérden
oder Anstalten des offentlichen Rechts verwirklicht werden.

Die Pflichtverletzung muss auch in Ausiibung éffentlicher Gewalt erfolgt sein. Das bedeutet, dass
eine Haftung ausscheidet, wenn die Verwaltung ausnahmsweise privatrechtlich handelt.323 Ein Bei-
spiel fiir privates Handeln wére der Einkauf von Biiroutensilien.324 Auch die Wahrung der Verkehrs-
sicherheit, z. B. in Schul- und Universitatsgebauden, wird dem Privatrecht zugeordnet.325 Verkehrssi-
cherungspflichten sollen nur dann 6ffentlich-rechtliche Pflichten auslésen, wenn diese Pflichten aus-
driicklich gesetzlich vorgesehen sind.32¢ Das ist u. a. in den Landesstrafdengesetzen haufig der Fall.

Die offentliche Verwaltung haftet lediglich bei der Verletzung von drittbezogenen Amtspflichten.
Drittbezogenheit liegt vor, wenn subjektive 6ffentliche Recht verletzt werden.327 Eine solche Pflicht-
verletzung wird vorwiegend angenommen, wenn Beamte gegen eine Schutznorm verstofden.328 Als
Schutznorm kommen wiederum gesetzliche Vorschriften in Betracht, die eine Verkehrssicherungs-
pflicht seitens der offentlichen Verwaltung anordnen.

Beim Einsatz von AMR kommen Amtshaftungsanspriiche nur in bestimmten Féllen in Betracht. Zum
einen muss der AMR iiberhaupt von einer 6ffentlichen Stelle verwendet werden. Zum anderen muss
eine drittbezogene Amtspflicht in Auslibung offentlicher Gewalt verletzt werden. Da fiir den Einsatz
von AMR noch keine expliziten Schutznormen existieren, muss zumeist an die allgemeine Verkehrssi-
cherungspflicht angekniipft werden. Ob ein Anspruch aus Amtshaftung besteht, ist somit mafigeblich
davon abhidngig, ob fiir den jeweiligen Einsatzort eine gesetzliche Verkehrssicherungspflicht statuiert
ist. Ein denkbarer Anwendungsfall, in dem ein Amtshaftungsanspruch bestehen kdnnte, ware der Ein-
satz von Lieferrobotern auf 6ffentlichen Strafden durch eine Behorde.

322 BGH, Urt. v. 21.06.1951, Il ZR 134/50, NJW 1951, 919.

323 MiiKoBGB/Papier/Shirvani, § 839 Rn. 207 f.

324 Vgl. BGH, Urt. v. 12.02.1965, Ib ZR 42 /63, GRUR 1965, 373 (375).
325 MiiKoBGB/Papier/Shirvani, § 839 Rn. 231.

326 BGH, Urt. v. 20.03.1967, Il ZR 29/65, NJW 1967, 1325 (1326).
327 MiiKoBGB/Papier/Shirvani, § 839 Rn. 296.

328 BGH, Urt. v. 16.06.1977, 11 ZR 179/75, NJW 1977, 1875 (1877).
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4.6 Strafrechtliche Verantwortlichkeit

Sowohl Betreibende als auch Herstellende kénnen sich strafbar machen, wenn ihre AMR
Schutzgiiter Dritter verletzen. Da die Schidigung Dritter oft nicht gewollt ist, werden Straf-
tatbestdnde zumeist durch fahrldssiges Unterlassen verwirklicht. Herstellende haben vor al-
lem ihre produktsicherheitsrechtlichen Pflichten einzuhalten. Es drohen insbesondere Ver-
urteilungen wegen Korperverletzung, Sachbeschddigung oder gefdhrlicher Eingriffe in den
Strafsenverkehr.

Fehlverhalten von AMR und deren Verantwortlichen kann nicht nur zivil- und damit vermégens-
rechtliche Folgen haben, sondern auch strafrechtlich relevant sein. Im Folgenden wird daher be-
urteilt, inwiefern AMR von den allgemeinen Vorschriften des Strafrechts erfasst sein konnen (vgl.
4.6.1). Anschliefdend wird untersucht, nach welchen konkreten Straftatbestianden die Betreiben-
den bzw. Herstellenden von AMR strafbar sein konnen (vgl. 4.6.2).

Fiir die folgende Abhandlung wird auf die begleitende Darstellung von Fallbeispielen verzichtet.
Aufgrund der besonderen Einzelfallbezogenheit der strafrechtlichen Prifung wiirde dieses Vor-
gehen nicht dem Zweck der vorliegenden Studie dienen. Ziel ist es, einen allgemeinen Uberblick
tiber die Rechtlage zu verschaffen. Um die rechtlichen Rahmenbedingungen darzustellen, wird
daher auf eine abstrakte Erorterung zuriickgegriffen. Dennoch soll dieses kurze Beispiel die im
weiteren Verlauf verwendete Formulierung ,,Handlung eines AMR“ illustrieren:

Der Reinigungsroboter aus dem dritten Anwendungsfall soll tiber den Parkrasen fah-
ren, um Miill einzusammeln. Dabei fdhrt er plotzlich gegen einen vorbeilaufenden Jog-
ger, obwohl der AMR Personen normalerweise automatisch umfahren soll.

4.6.1 Allgemeiner Teil des Strafrechts

Schaden, die von AMR verursacht werden, sind strafrechtlich nur relevant, wenn sie auf Menschen
zuriickgefiihrt werden kénnen. Insoweit muss zwischen der Strafbarkeit der Benutzenden (vgl.
4.6.1.1) und der Herstellenden unterschieden werden (vgl. 4.6.1.2).

4.6.1.1 Strafbarkeit der Betreibenden von AMR

4.6.1.1.1 Handlung

Ankniipfungspunkt des Strafrechts ist eine Handlung oder deren Unterlassen, die zur Erfiillung
eines Straftatbestands gefiihrt hat.329 Diese Abgrenzung zwischen Handlung und strafbarem Un-
terlassen ist fiir die vorliegende Untersuchung wesentlich, da sich die relevanten Konstellationen
gerade dadurch auszeichnen, dass zunichst nicht unmittelbar ein menschliches Verhalten die
Straftat verwirklicht zu haben scheint. Augenfalliger Ankniipfungspunkt ist insoweit, dass ein
AMR ,gehandelt” hat. Jedoch nimmt das Strafrecht stets Bezug auf eine Handlung eines Men-
schen.330 Es kommt insoweit nicht in Betracht, AMR als Tater anzuerkennen und zu bestrafen.331

Soweit das Unterlassen einer Handlung strafrechtlich dem aktiven Tun gleichgestellt wird, ist je-
doch zu beachten, dass weitere Voraussetzungen hinzutreten miissen. Insbesondere ist das

329 Weitere Deliktsformen, wie insbesondere sog. Tatigkeitsdelikte (z. B. Meineid, § 154 StGB) sollen im Folgenden au-
3er Betracht bleiben, da insoweit eine Tatbestandsverwirklichung ,durch einen Roboter” zwar theoretisch zu konstru-
ieren ist, jedoch als insgesamt fernliegend erscheint.

330 BeckOK StGB/Heuchemer, § 13 Rn. 2.
331 Simmler/Markwalder, ZSTW 2017, 37.
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Bestehen einer Garantenpflicht i. S.v. § 13 Strafgesetzbuch (StGB)332 erforderlich. Zur Abgren-
zung von Tun und Unterlassen werden verschiedene Theorien herangezogen, wobei im Folgenden
nach dem ,Schwerpunkt der Vorwerfbarkeit” unterschieden werden soll.333

Als Bezugspunkt fiir die strafrechtliche Vorwerfbarkeit konnte einerseits auf das Aktivieren des
AMR als aktives Tun oder alternativ auf das Nichtverhindern des Erfolgseintritts als Unterlassen
abgestellt werden.334 Ein aktives Tun kdnnte angenommen werden, wenn der Benutzende den
AMR nicht nur in Gang setzt, sondern im Nachhinein weitere aktive Eingriffe vornimmt und z. B.
auf die Steuerung des AMR einwirken muss, damit der AMR seine Aufgabe erfiillen kann.335 AMR
sind in der Regel jedoch darauf ausgelegt ihre Aufgaben ohne weiteren Input vonseiten der Be-
nutzenden zu erfiillen, sodass eher auf ein Unterlassen als auf aktives Tun abzustellen ist.

46.1.1.2 Garantenstellung

Die Verwirklichung eines Straftatbestandes durch Unterlassen setzt gemaf3 § 13 Abs. 1 StGB vo-
raus, dass der Tater rechtlich dafiir einzustehen hat, dass der jeweilige Taterfolg nicht eintritt.
Diese Pflicht wird als Garantenstellung bezeichnet.33¢ Um zu ermitteln, ob eine Garantenstellung
vorliegt, wurde klassischerweise zwischen den fiinf Fallgruppen Gesetz, Vertrag, freiwillige Uber-
nahme, enge Lebensgemeinschaft und Ingerenz unterschieden.337 Seit geraumer Zeit wird jedoch
nur noch gefragt, ob der Titer gegeniiber dem Geschidigten eine Beschiitzer- oder Uberwacher-
funktion innehatte.338

Beschiitzergaranten sind dazu verpflichtet, das Rechtsgut, fiir das sie eine Garanstellung haben,
vor Schaden zu bewahren.339 Soweit Mitarbeitende oder Geschéftspartner:innen in Kontakt mit
den AMR kommen, besteht gegeniiber diesen Personen eine (Beschiitzer-)Garantenstellung. In
Bezug auf die Substanz der AMR selbst ist das Konstrukt des Beschiitzergaranten strafrechtlich
relevant nur relevant, wenn sich der AMR nicht im Eigentum des Betreibenden befindet, z. B. bei
einer Vermietung.

Den Uberwachergaranten obliegen aufgrund der Verantwortlichkeit fiir eine bestimmte Gefah-
renquelle Sicherungspflichten.34? Grund sind die Einflussnahmemaéglichkeiten der Person, die die
Verfligungsgewalt iiber die Sache innehat und infolgedessen durch Beachtung zumutbarer Sorg-
falt Schiaden verhindern konnte. Sie ist hierzu verpflichtet und haftet daher fiir den eingetretenen
Erfolg, wenn sie ihre Pflicht vorsatzlich oder fahrladssig nicht erfiillt.341

Die Stellung als Uberwachergarant kann sich aus einer vorangegangenen Handlung herleiten.
Diese als Ingerenz bezeichnete Konstellation zeichnet sich dadurch aus, dass der Garant durch
sein Vorverhalten eine Gefahr geschaffen hat, die Rechtsgiiter Dritter bedroht. Eine

332 Strafgesetzbuch in der Fassung der Bekanntmachung vom 13. November 1998 (BGBL. I S. 3322), das zuletzt durch
Artikel 1 des Gesetzes vom 24. Juni 2024 (BGBI. 2024 [ Nr. 213) gedndert worden ist.

333 Standige Rechtsprechung des Bundesgerichtshofs in Strafsachen, vgl. BGH, Beschl. v. 17.02.1954, GSSt 3/53, NJW
1954, 768.

334 Giinther, S. 208.

335 Glinther, S. 208.

336 Schonke/Schroder/Bosch, § 13 Rn. 7

337 Kindhduser/Hilgendorf/Kindhduser/Hilgendorf, § 13 Rn. 33.
338 BeckOK StGB/Heuchemer, § 13 Rn. 35.

339 Lackner/Kiihl/Heger/Heger, § 13 Rn. 12.

340 BeckOK StGB/Heuchemer, § 13 Rn. 37.

341 Schonke /Schroder/Bosch, § 13 Rn. 44.
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Garantenstellung kann daher schon allein dadurch begriindet werden, dass ein AMR falsch konfi-
guriert oder eingesetzt wurde.342

4.6.1.1.3 Kausalitat und objektive Zurechnung

4.6.1.1.3.1  Kausalitdt

Zwischen der Handlung und dem tatbestandlichen Erfolg muss ein kausaler Zusammenhang be-
stehen. Nach der sog. Aquivalenztheorie besteht dieser, wenn die Handlung nicht hinweggedacht
werden kann, ohne dass der tatbestandliche Erfolg in seiner konkreten Gestalt entfiele (sog. Con-
ditio-sine-qua-non-Formel).343 Diese Formel wird fiir den Bereich des Unterlassens dahingehend
angepasst, dass eine rechtlich gebotene Handlung als kausal gilt, wenn sie nicht hinzugedacht wer-
den kann, ohne dass der Erfolg mit an Sicherheit grenzender Wahrscheinlichkeit entfiele.344

Sowohl fiir das Aktivieren von AMR als Handlung als auch fiir das Nichteinschreiten diirften die
Anforderungen im dargestellten Sinne der conditio-sine-qua-non-Formel in der Regel vorliegen.
Als problematisch wird in diesem Zusammenhang jedoch weniger die eigentliche Kausalitdt an-
gesehen, sondern vielmehr der konkrete Nachweis der Kausalitit.345 Denn das Verhalten von
AMR ist aufgrund ihrer komplexen Technologie und der Integration von KI nicht immer einfach
nachvollziehbar. Das Gesetz sieht diesbeziiglich auch (noch) keine Erleichterungen vor. Auch die
im Entwurf der KI-HaftRL vorgesehene Beweislastumkehr soll nur fiir Zivil- und nicht fiir Straf-
verfahren gelten (vgl. 4.4.2).

4.6.1.1.3.2  Objektive Zurechnung

Die sehr weit gefasste Formel der Kausalitidt wird durch das Kriterium der objektiven Zurechen-
barkeit eingeschrankt. Demnach ist dem Tater eine Handlung nur dann zuzurechnen, wenn er
durch seine ursachliche Handlung ein rechtswidriges Risiko geschaffen bzw. erhéht hat und ge-
rade dieses sich in dem konkret eingetretenen Erfolg verwirklicht hat.346 Die Zurechnung wird
insbesondere dann verneint, wenn der Tater durch sein pflichtwidriges Vorverhalten zwar ein
rechtswidriges Risiko verursacht, im Erfolg sich jedoch ein anderes, vom Schutzzweck der Norm
nicht umfasstes Risiko verwirklicht.347 Beispielsweise ist ein (vorsatzliches) Tétungsdelikt dem
Betreibenden eines AMR nicht zurechenbar, wenn die durch einen Roboterarm beigebrachten
Verletzungen nicht zum Unfalltod des Opfers beigetragen haben.348

Ebenso wird eine objektive Zurechnung abgelehnt, wenn der Erfolg nur durch das Dazwischen-
treten Dritter oder durch Handlungen des Geschadigten selbst eintritt.349 So ist einem Betreiben-
den die Verletzung durch den Roboterarm nicht mehr zuzurechnen, wenn es aufgrund einer

342 Giinther, S. 211.

343 BGH, Urt. v. 05.10.1951, 2 StR 163 /51, NJW 1951, 930 (930); BeckOK StGB/Heuchemer, § 13 Rn. 11.
344 Lackner/Kiihl/Heger/Heger, vor § 13 Rn. 12.

345 Glinther, S. 211.

346 Schonke/Schroder/Eisele, vor § 13 Rn. 92.

347 Schonke /Schroder/Eisele, vor § 13 Rn. 95.

348 Vgl. Schonke/Schroder/Eisele, vor § 13 Rn. 95 - anders zu beurteilen nach der Rspr., nach der unter Verzicht auf die
Lehre von der objektiven Zurechnung in solchen Féllen der Vorsatz entfiele.

349 Lackner/Kiihl/Heger/Heger, vor § 13 Rn. 14.
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ruckartigen Bewegung des Geschadigten zu einem Zusammenprall mit dem Roboter kommt und
der Geschidigte infolgedessen verletzt wird.350

Von diesen allgemeinen Fallgruppen abgesehen, ist die Frage nach der Kausalitat und objektiven
Zurechenbarkeit des tatbestandlichen Erfolgs jedoch eine Frage des jeweiligen Einzelfalls, sodass
darauf nicht weiter eingegangen werden kann.

46.1.1.4 Vorsatz und Fahrlassigkeit
Beziiglich der subjektiven Tatbestandsvoraussetzungen wird zwischen den Erscheinungsfor-
men des Vorsatzes und Fahrlassigkeit unterschieden.

4.6.1.1.4.1 Vorsatz

Nach einer vereinfachten Definition ist Vorsatz das Wissen und Wollen der zum objektiven
Tatbestand gehorenden Elemente.351 Konkreter wird zwischen dolus directus 1. und 2. Grades
sowie dolus eventualis differenziert. Die Formen des dolus directus setzen entweder die Absicht
der Erfolgsherbeifiihrung voraus oder zumindest das sichere Wissen, dass die gewollte Handlung
zu einer Rechtsgutverletzung fiihrt.352 Es kann angenommen werden, dass dolus directus mit
Blick auf den Einsatz von AMR eher selten vorliegen wird.353 Betreibende haben nicht zum Ziel,
Personen oder Gegenstinde zu schidigen. Das Gegenteil ist der Fall, da Unternehmen und 6ffent-
liche Stellen Haftungsfélle stets vermeiden wollen.

Relevanz diirfte somit allenfalls dem dolus eventualis (oder auch Eventualvorsatz) zukommen.
Ein Eventualvorsatz liegt vor, wenn der Tater den Erfolg als méglich und nicht ganz fernliegend
erkennt und billigend in Kauf nimmt.354 Ein fahrlassiges Handeln liegt demgegeniiber vor, wenn
der Tater den Erfolg nicht will oder billigend in Kauf nimmt, jedoch die Moglichkeit der Tatbe-
standsverwirklichung erkennt und darauf vertraut, dass der Erfolg nicht eintritt (bewusste Fahr-
lassigkeit).355

4.6.1.1.4.2 Fahrlassigkeit
Die konstruktiven Elemente der Fahrlassigkeitsstrafbarkeit sind umstritten, sodass eine Vielzahl
an Aufbauvorschldgen besteht, die sich hinsichtlich ihres Ergebnisses jedoch nicht unterschei-
den.356 In jedem Fall ist Fahrldssigkeit nur strafbar, wenn objektive und subjektive Bedingun-
gen erfiillt sind (4.6.1.1.4.3).357

Das objektive Element liegt vor, wenn der Tater die im Verkehr erforderliche Sorgfalt aufser
Acht gelassen hat. Aufserdem muss der tatbestandliche Erfolg objektiv vorhersehbar gewesen
sein.358 Ob diese Anforderungen gegeben sind, ist aus der ex-ante-Perspektive eines besonnenen
Menschen im jeweiligen Verkehrskreis zu beurteilen.359 Insoweit kénnen sich auch Pflichten fiir

350 Der Geschadigte ist in diesem Fall nicht personenidentisch mit dem Betreibenden, da sonst eine straflose Selbst-
schadigung vorléage.

351 Schonke/Schroder/Sternberg-Lieben/Schuster, § 15 Rn. 9.

352 Schonke/Schroder/Sternberg-Lieben/Schuster, § 15 Rn. 65.

353 Glinther, S. 211; Hilgendorf/Glinther/Joerden, 208.

354 Vgl. nur BGH, Urt. v. 16.07.1980, 2 StR 127/80, NStZ 1981, 22 (23); BeckOK StGB/Kudlich, § 15 Rn. 17.

355 Schonke/Schroder/Sternberg-Lieben/Schuster, § 15 Rn. 72.

356 Vgl. vertieft Schonke/Schréder/Sternberg-Lieben/Schuster, § 15 Rn. 110; Lackner/Kiihl/Heger/Kiihl, § 15 Rn. 35.
357 BeckOK StGB/Kudlich, § 15 Rn. 31 f.

358 Lackner/Kiihl/Heger/Kiihl, § 15 Rn. 36.

359 Lackner/Kiihl/Heger/Kiihl, § 15 Rn. 37.
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den Benutzer aus (unter-)gesetzlichen Normen oder Regeln ergeben, soweit diese Sorgfaltsanfor-
derungen fiir den Einsatz von AMR formulieren.360

Sofern keine ausdriickliche Konkretisierung der Vorgaben besteht, wird der Riickgriff auf etab-
lierte Kriterien zur Mafdstabsbildung vorgeschlagen.361 Demnach ist die Tatbestandsverwirkli-
chung objektiv vorhersehbar, wenn der Erfolg erwartet werden konnte und diese Annahme nicht
fernliegend war (sog. Adaquanzzusammenhang).36¢2 Um zu ermitteln, ob dem Tater das fahrlas-
sige Verhalten vorgeworfen werden kann, sind somit stets in Umstande des Einzelfalls in Erwa-
gung zu ziehen.

Fiir Erfolgsdelikte, bei welchen nicht allein die Handlung, sondern vor allem auch der Eintritt ei-
nes Erfolgs fiir die Bejahung der Strafbarkeit gefordert wird, wird zusatzlich das Bestehen eines
sog. Pflichtwidrigkeitszusammenhangs gefordert. Dafiir muss der Erfolg unmittelbar auf die
Sorgfaltspflichtverletzung zuriickzufiihren sein.363 Der Pflichtwidrigkeitszusammenhang wird
abgelehnt, wenn feststeht, dass der Taterfolg auch bei einem hypothetischen rechtmafdigen Al-
ternativverhalten eingetreten wire.364

4.6.1.1.5 Rechtswidrigkeit und Schuld

Die Strafbarkeit setzt schlief3lich auch eine rechtswidrige und schuldhafte Begehung voraus. Die
Rechtswidrigkeit einer Tat entfallt, wenn Rechtfertigungsgriinde vorliegen, z. B. Notwehr nach
§ 32 StGB. Derartige Konstellationen scheinen vorliegend jedoch fernliegend, da ein gegenwarti-
ger rechtswidriger Angriff, gegen den sich Betreibende mithilfe eines AMR verteidigt, nur in au-
Bergewohnlichen Konstellationen denkbar scheint.

Ein Schuldvorwurf setzt in Bezug auf Fahrlassigkeitstaten auch eine subjektive Sorgfalts-
pflichtverletzung und subjektive Vorhersehbarkeit voraus.365 Der Tater muss auf Grundlage
seiner personlichen Kenntnisse und Fahigkeiten in der Lage gewesen sein, die Sorgfaltspflichtver-
letzung zu vermeiden und die Tatbestandsverwirklichung vorauszusehen.366 Dieses Kriterium er-
langt durch den vermehrten Einsatz komplexer Systeme und kiinstlicher Intelligenz erheblich an
Bedeutung.

4.6.1.1.6 Zwischenergebnis

Betreibende von AMR konnen grundsatzlich strafrechtlich fiir die Handlungen des AMR zur Ver-
antwortung gezogen werden. Infolge der gangigen Verwendungsweise von AMR kommt vor allem
eine Strafbarkeit durch fahrlassiges Unterlassen in Betracht. Auf absehbare Zeit wird der Einsatz
von kiinstlicher Intelligenz dazu fiihren, dass das Vorliegen der Strafbarkeitsmerkmale Kausalitét
und Schuld schwierig nachweisbar sein wird.

4.6.1.2 Strafbarkeit der Herstellenden
Neben den Betreibenden konnten sich auch Herstellende strafbar machen. Im Rahmen der Fahr-
lassigkeitsstrafbarkeit korrespondieren die Sorgfaltspflichtverstofde von Herstellenden mit ihren

360 Glinther, S. 212; BeckOK StGB/Eschelbach, § 229 Rn. 9.

361 Vgl. auch zum Folgenden unter Riickgriff auf die Kriterien zur Bestimmung des Sorgfaltsmafstabs eines Hundehal-
ters Glinther, S. 212.

362 Lackner/Kiihl/Heger/Kiihl, § 15 Rn. 46.

363 Lackner/Kiihl/Heger/Kiihl, § 15 Rn. 41.

364 BGH, Beschl. v. 25.09.1957, 4 StR 354/57, NJW 1958, 149 (150); BeckOK StGB/Kudlich, § 15 Rn. 53.
365 BeckOK StGB/Kudlich, § 15 Rn. 65.

366 Lackner/Kiihl/Heger/Kiihl, § 15 Rn. 49.
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zivilrechtlichen Pflichten (vgl. 4.5). Allerdings wird der Begriff des Herstellenden im Strafrecht
weiter gefasst als im Produktsicherheitsrecht und kann auch weitere Personen erfassen, die an
der Herstellung beteiligt sind. Zu beachten ist diesbeziiglich, dass im gesamten Strafrecht nur na-
tiirliche Personen Tater sein konnen.367

4.6.1.2.1 Handlung

Ebenso wie bei den Betreibenden setzt auch die Strafbarkeit der Herstellenden eine strafbare
Handlung bzw. ein vorwerfbares Unterlassen voraus. Im Wesentlich kann insoweit auf die obigen
Ausfiihrungen verwiesen werden (vgl. 4.6.1.1.1 f.).

Ankniipfungspunkt fiir ein aktives Tun ware unter anderem die fehlerhafte Konstruktion des
AMR oder das Inverkehrbringen eines gefahrlichen Produkts.368 Ein strafrechtlich relevantes
Unterlassen kann dagegen in fehlender Qualititskontrolle oder Produktbeobachtung gesehen
werden.369

Zur Abgrenzung zwischen aktivem Tun und Unterlassen kénnen die zivilrechtlichen Fehlerkate-
gorien des § 823 BGB herangezogen werden (vgl. 4.5.2).370 Mithin kommt es in der Regel darauf
an, ob das Verhalten bzw. Unterlassen stattfand, bevor oder nachdem ein Produktfehler bekannt
bzw. erkennbar war.371 Im vorgelagerten Zeitraum kénnen Straftatbestdnde sowohl durch Han-
deln als auch durch Unterlassen erfiillt werden, wahrend im nachgelagerten Zeitraum vorwiegend
ein Unterlassen in Betracht kommt.372

4.6.1.2.2 Garantenstellung

Fiir Herstellende ist zundchst eine Garantenstellung aus Ingerenz denkbar. Schon das blof3e In-
verkehrbringen eines AMR kann eine solche Garantenstellung begriinden, soweit darin ein pflicht-
widriges Vorverhalten gesehen werden kann. Das ware beispielsweise anzunehmen, wenn ein
AMR trotz bedenklicher Testergebnisse auf den Markt gebracht wird.373

Schwieriger einzuordnen sind Félle, in denen AMR rechtméfig auf den Markt gebracht werden
und sich erst nachtraglich herausstellt, dass von ihnen eine Gefahr ausgeht, z. B. wenn sich ein
AMR mittels einer KI weiterentwickelt.374 Zwar ist nach dem Inverkehrbringen die Zugriffsmog-
lichkeit des Herstellenden eingeschrankt, jedoch muss auch in diesen Fallen ab dem Zeitpunkt der
Kenntnis von dem Fehler eine Garantenpflicht angenommen werden.375 Dies erscheint nicht nur
angesichts des iiberlegenen Wissens iiber den AMR auf Seiten des Herstellenden angemessen.
Auch mit Blick auf dessen Moglichkeiten, Fehler durch eine entsprechende Gestaltung des AMR
auszuschlief?en kann dies verlangt werden. Insoweit ist jedenfalls eine Verantwortlichkeit des
Herstellers zur Produktbeobachtung als Garantenstellung anerkannt.376

367 Rotsch/Hilgendorf, § 10 Rn. 16.
368 Giinther, S. 215.

369 Giinther, S. 215.

370 Giinther, S. 215 f.

371 Giinther, S. 216.

372 Giinther, S. 216.

373 Ginther, S. 217.

374 Giinther, S. 217.

375 Giinther, S. 218.

376 Deren dogmatische Herleitung aus Ingerenz wird unterschiedlich beurteilt, ist im Ergebnis jedoch nicht entschei-
dend; vgl. insoweit nur: Schonke/Schroder/Sternberg-Lieben/Schuster, § 15 Rn. 220.
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Daneben ist aufgrund der arbeitsteiligen Struktur des Herstellungsprozesses auch eine Garanten-
pflicht durch Ubernahme bei demjenigen denkbar, der es ibernommen hat, fiir den Schutz be-
stimmter Rechtsgiiter Sorge zu tragen.377 Diese Konstellation entlastet insbesondere Firmeninha-
bende bzw. geschiftsfilhrendende Organe, denen nur noch Pflichten beziiglich Auswahl, Anleitung
und Uberwachung derjenigen obliegen, die fiir Konstruktion oder Produktiiberwachung zustin-
dig sind.378

Welche Handlungspflichten aus den dargestellten Garantenstellungen folgen, ist eine Frage des
konkreten Einzelfalls und auf Grundlage einer umfassenden Interessenabwagung zu beurtei-
len.379 So ist im Einzelfall zu untersuchen, ob eine Pflicht zum Riickruf des Produkts gegeben ist
oder ob es ausreichend ist, den Fehler durch ein blofdes Softwareupdate zu beheben.380

46.1.2.3 Kausalitat und objektive Zurechnung

Da eine liickenlose Bestimmung der Kausalkette im Bereich der strafrechtlichen Produzenten-
haftung unter Umstdnden Probleme bereitet, wird das Vorliegen von Indizien als ausreichend
angesehen.381 Fiir die Kausalitat zwischen der Beschaffenheit eines Produkts und Gesundheitsbe-
eintrachtigungen gentigt daher ein Ursachenzusammenhang, der naturwissenschaftlich nicht un-
bedingt exakt auf den Schaden zuriickgefiihrt werden konnen muss.382

Soweit zusatzlich das Kriterium der objektiven Zurechenbarkeit gefordert wird (vgl. 4.6.1.1.3.2),
kommt im Bereich der Produzentenhaftung insbesondere eine Durchbrechung wegen einer sog.
eigenverantwortlichen Selbstgefadhrdung in Betracht.383 Beispielsweise konnte der Geschadigte
den AMR trotz eines Riickrufs weiterbenutzen oder entgegen den Bestimmungen des Herstellen-
den verwenden.384

4.6.1.2.4 Vorsatz und Fahrlassigkeit

Auch Herstellende von AMR diirften selten vorsatzlich strafbar handeln. Dementsprechend wird
liberwiegend ein fahrlassiges Verhalten des Taters anzunehmen sein.385 Eine Fahrlassigkeitsstraf-
barkeit setzt wie bereits dargestellt ein objektives und ein subjektives Fahrlassigkeitselement vo-
raus (vgl. 4.6.1.1.4.2).

Hinsichtlich des objektiven Sorgfaltspflichtverstofies werden verschiedene Sorgfaltspflichten je
nach Tatigkeit des Herstellenden unterschieden, die sich mit den zivilrechtlichen Pflichten de-
cken: Sorgfaltspflichten im Bereich der Konstruktion, Fabrikation, Instruktion und Produktbe-
obachtung.386

Im Bereich der Konstruktion spielen technische Regelwerke und Rechtsvorschriften eine wich-
tige Rolle, insbesondere DIN- und ISO-Normen oder auch Unfallverhiitungsvorschriften.

377 BeckOK StGB/Heuchemer, § 13 Rn. 45.

378 Giinther, S. 219.

379 Giinther, S. 219.

380 Giinther, S. 220.

381 Giinther, S. 220 f.

382 BGH, Urt. v. 06.07.1990, 2 StR 549/89, LMRR 1990, 21; ausfiihrlich zur Kausalitét vgl. Jahnke, JURA 2010, 582 ff.
383 Vgl. zur Herleitung der Rechtsfigur BGH, Urt. v. 14.02.1984, 1 StR 808/83, NJW 1984, 1469 (1470).

384 Giinther, S. 221.

385 Rotsch/Hilgendorf, § 10 Rn. 33.

386 Glinther, S. 222; Schuster, DAR 2019, 8.
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Zwingend einzuhalten sind zudem die Vorgaben des Produktsicherheitsrechts (vgl. 4.2).387 Ein
Zuriickbleiben hinter diese Vorschriften legt die Verletzung einer Sorgfaltspflicht in der Regel
nahe bzw. indiziert die Vorhersehbarkeit des Erfolgs.388 Technische Normen konkretisieren inso-
weit die Sorgfaltsmafistibe der Fahrldssigkeit.38% Sofern keine besonderen Mafdstibe definiert
sind, wird im Ubrigen der Stand der Sicherheit und Technik unter Beriicksichtigung von Ver-
gleichsprodukten als Bezugspunkt herangezogen.390 Hinsichtlich der Nutzenden eines AMR miis-
sen Herstellende erwartbare Fehlnutzungen beriicksichtigen, nicht jedoch fiir einen offensichtli-
chen Fall des Produktmissbrauchs vorsorgen.391

Auch im Bereich der Fabrikation obliegen den Herstellenden Sorgfaltspflichten, sodass sie bei-
spielsweise durch Stichprobenkontrollen verhindern miissen, dass fehlerhafte und gefahrliche
Produkte in den Verkehr gelangen.392

Die Pflichten des Herstellenden im Bereich der Instruktion beinhalten, dass auf die Gefahrlichkeit
des AMR hingewiesen werden muss, sowohl bei korrekter Verwendung als auch bei Fehlbenut-
zung.393 Dabei muss ein Ausgleich zwischen der Verantwortlichkeit des Herstellenden und der
Miindigkeit des Nutzenden gefunden werden.394 Insbesondere hinsichtlich adaptiver bzw. lernen-
der AMR konnen Herstellende etwaigen Gefahren durch entsprechende Unterrichtung der Nut-
zenden begegnen.395

Im Bereich der Produktbeobachtung bestehen Sorgfaltspflichten in aktiver und passiver Hin-
sicht. Die Produktbeobachtungspflicht ist insoweit Ausgangspunkt fiir den Riickruf von fehlerhaf-
ten Produkten.396

Begrenzt werden die Sorgfaltspflichten durch die Figur des erlaubten Risikos.3°7 Die Rechtsfi-
gur basiert auf dem Umstand, dass bestimmte Gefahrdungen nicht vollstandig ausgeschlossen
werden konnen.398 Daraus folgt, dass Herstellende angesichts des gesellschaftlichen Nutzens ei-
nes AMR auf 6konomische Aspekte verweisen diirfen und deshalb nicht alles technisch Machbare
umsetzen miissen, wenn dies zur Unverkauflichkeit des AMR fiihren wiirde.3%° Gleichermaf3en
werden Ausreifder im Bereich der Fabrikation toleriert, soweit eine grundsatzlich vollumfangliche
Kontrollinstanz vorhanden ist.40 Fiir den Bereich der Produktbeobachtungspflichten ist die Figur
des erlaubten Risikos jedoch nicht anzuwenden, da es nicht um die Gewahrleistung einer

387 Rotsch/Hilgendorf, § 10 Rn. 37.

388 Vgl. zu Unfallverhiitungsvorschriften: OLG Karlsruhe, Urt. v. 16.12.1999, 3 Ss 43/99, NStZ-RR 2000, 141 (142).
389 Rotsch/Hilgendorf, § 10 Rn. 38.

390 Glinther, S. 223.

391 Schonke/Schroder/Sternberg-Lieben/Schuster, § 15 Rn. 222.
392 Glinther, S. 225.

393 Giinther, S. 224.

394 Rotsch/Hilgendorf, § 10 Rn. 45.

395 Giinther, S. 224.

396 Glinther, S. 225.

397 Schonke /Schroder/Eisele, vor § 13 Rn. 70c.

398 Glinther, S. 225; Schuster, DAR 2019, 8f.

399 Giinther, S. 226.

400 Giinther, S. 226.
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O6konomisch vertretbaren Produktion geht und Herstellende insoweit alle ihm zur Verfiigung ste-
henden Moglichkeiten zu nutzen haben.401

Zur objektiven Vorhersehbarkeit des Erfolgs gelten die Ausfiihrungen zum Benutzenden entspre-
chend, sodass eine konkrete Wahrscheinlichkeitsbeurteilung unter Beriicksichtigung der Pflicht-
widrigkeit des Verhaltens sowie des gegenwartigen naturwissenschaftlichen Kenntnisstandes
vorliegen muss.402

4.6.1.2.5 Rechtswidrigkeit und Schuld

Flir die Rechtswidrigkeit und Schuld der Herstellenden gelten obige Ausfiihrungen entsprechend
(vgl. 4.6.1.1.5). Der Herstellende muss subjektiv sorgfaltswidrig gehandelt haben, d. h. er muss im
Stande gewesen sein, nach seinen individuellen Fahigkeiten in der kritischen Situation die sorg-
faltswidrige Handlung und den Erfolg vermeiden zu konnen.403

4.6.1.2.6 Zwischenergebnis

Neben dem Betreibenden des AMR kann auch der Herstellende strafrechtlich verantwortlich sein.
Mit Blick auf die strengen Anforderungen des Produktsicherheitsrechts kommt insbesondere eine
Strafbarkeit wegen Unterlassens in Betracht.

4.6.2 Besonderer Teil des Strafrechts

Die Grundséitze des allgemeinen Teils stehen nicht fiir sich allein und sind im Zusammenhang mit
den speziellen Straftatbestdnden zu betrachten. Mafdgeblich sind stets die Umstinde des Einzel-
falls. Im Folgenden wird dementsprechend ein Uberblick iiber die wesentlichen Merkmale ausge-
wahlter Straftatbestdnde gegeben.

4.6.2.1 Totungsdelikte
Soweit die Handlung des AMR zum Tode eines Menschen fiihrt, kommt eine Strafbarkeit nach
§§ 211 ff. StGB in Betracht. In der Praxis sind vor allem die Straftatbestinde Mord494, Totschlag
und fahrlassige Totung relevant.

Ausgangspunkt fiir die Toétungsdelikte ist der Totschlag nach § 212 StGB. Um diesen Tatbestand
zu erfiillen, muss ein Vorsatz vorliegen, der auf die Tétung eines Menschen gerichtet ist. Wie be-
reits dargestellt, wird in der Regel allenfalls ein Eventualvorsatz vorliegen (vgl 4.6.1.1.4.1). Ein
Eventualvorsatz auf Totschlag setzt voraus, dass der Tater die Toétung des Menschen durch den
AMR als moéglich erkannt hat und diesen Erfolgseintritt billigend in Kauf nimmt. Bereits zweifel-
haft erscheint insoweit, ob eine Konstellation eintreten wird, in der die Moglichkeit der Totung
eines Menschen durch den AMR fiir den Betreibenden erkennbar wird.

In diesem Zusammenhang ist die sog. Hemmschwellentheorie der Rechtsprechung bedeutsam.
Nach diesem Ansatz sind bei der Toétung eines Menschen besonders hohe Anforderungen an den

401 Giinther, S. 226.
402 Rotsch/Hilgendorf, § 10 Rn. 66.
403 Rotsch/Hilgendorf, § 10 Rn. 67.

404 Das Vorliegen der besonderen subjektiven und objektiven Tatbestandsmerkmale (Mordmerkmale) des Mordes
nach § 211 StGB wird in aller Regel fiir die vorliegend denkbaren Einsatzszenarien zu verneinen sein. Auf Ausnahme-
konstellationen, in denen der AMR als Mordwerkzeug zweckentfremdet wird, muss angesichts des erforderlichen Ma-
3es an krimineller Energie vorliegend nicht eingegangen werden.
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Eventualvorsatz zu stellen.4%5 Dieser wird nur angenommen, wenn er aufgrund aussagekréaftiger
Indizien festgestellt werden kann.406

Zwar mogen derartige Falle nicht ausgeschlossen sein, jedoch wird regelmafiig eher der Fall ein-
treten, dass der Tater zwar die Moglichkeit eines Todesfalls erkennt, jedoch darauf vertraut, dass
die todliche Folge nicht eintreten werde. Soweit der Tater die Tatbestandsverwirklichung fir
moglich hilt, jedoch sorgfaltspflichtwidrig und vorwerfbar darauf vertraut, dass sie nicht eintre-
ten werde, handelt er mit bewusster Fahrlassigkeit (vgl. 4.6.1.1.4.2).497 Die Strafbarkeit des Taters
wegen fahrlassiger Tétung ergibt sich in diesem Fall aus § 222 StGB.

4.6.2.2 Kdrperverletzung

Wenn durch die Handlung des Roboters ein Mensch verletzt wird, ist eine Strafbarkeit gemafs den
§§ 223 ff. StGB zu priifen. Zu beachten ist insoweit, dass die Schdadigung eines anderen Menschen
vorausgesetzt wird, sodass eine Strafbarkeit des Betreibenden ausscheidet, wenn dieser selbst
durch den AMR verletzt wird. In diesem Fall kommt lediglich der Herstellende als Tater in Be-
tracht.

Um den objektiven Tatbestand der Korperverletzungsdelikte zu erfiillen, muss eine kérperliche
Misshandlung oder eine Gesundheitsschidigung vorliegen. Eine kérperliche Misshandlung ist
jede lible, unangemessenes Behandlung, die das korperliche Wohlbefinden oder die koérperliche
Unversehrtheit einer anderen Person nicht nur unerheblich beeintrachtigt.408 Demgegeniiber
liegt eine Gesundheitsschadigung vor, wenn durch die Handlung ein pathologischer bzw. vom
Normalzustand der korperlichen Funktionen des Opfers nachteilig abweichender Zustand her-
vorgerufen wird.#%° So liegt eine korperliche Misshandlung vor, wenn ein AMR in einer schmerz-
auslosenden Weise gegen den Kopf einer Person prallt ohne eine Wunde hervorzurufen. Eine
Wunde wire wiederum als Gesundheitsschadigung einzuordnen, sodass beide Merkmale zugleich
vorliegen konnen.

Hinsichtlich des Vorsatzes gelten die Erlduterung zu den Totungsdelikten entsprechend (vgl.
4.6.2.1). Neben dem Erkennen der Moglichkeit des Taterfolgs ist auch ein billigendes Inkaufneh-
men erforderlich. In den liberwiegenden Fallen wird deshalb von einer Strafbarkeit wegen fahr-
ldssiger Korperverletzung nach § 229 StGB auszugehen sein.

Wegen des fehlenden Vorsatzes wird auch haufig eine Strafbarkeit aufgrund gefahrlicher Kérperver-
letzung gemafs § 224 Abs. 1 StGB auszuschliefden sein. Dafiir ware ein Vorsatz beziiglich der Qualifi-
kationsmerkmale erforderlich.#10 Sofern ein (Eventual-)Vorsatz feststellbar ist, kann die Kérperver-
letzung insbesondere nach § 224 Abs. 1 Nr. 2 StGB qualifiziert sein, da AMR regelmaf3ig als gefahrliches
Werkzeug einzuordnen sind.

Dasselbe gilt fiir die Qualifikation nach § 226 StGB. Eine schwere Kérperverletzung kann nur
bejaht werden, wenn Vorsatz beziiglich der Kérperverletzung nach § 223 StGB vorliegt.411 Im

405 BeckOK StGB/Eschelbach, § 212 Rn. 23.

406 BeckOK StGB/Eschelbach, § 212 Rn. 23.

407 Lackner/Kiihl/Heger/Kiihl, § 15 Rn. 35.

408 BGH, Urt. v. 03.05.1960, 1 StR 131/60, NJW 1960, 1477 (1478).
409 BGH, Urt. v. 04.11.1988, 1 StR 262/88, NJW 1989, 781 (783 ff.).
410 BeckOK StGB/Eschelbach, § 224 Rn. 46.

411 BeckOK StGB/Eschelbach, § 226 Rn. 1.
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Gegensatz zur gefahrlichen Korperverletzung muss hinsichtlich der Qualifikationsmerkmale kein
Vorsatz bestehen. Vielmehr ist eine fahrlassige Herbeifiihrung einer schweren Folge ausreichend.

Wie die schwere Korperverletzung setzt eine Strafbarkeit wegen Kérperverletzung mit Todes-
folge nach § 227 StGB eine vorsatzliche Begehung des Grunddelikts voraus.#12 Die schwere Folge,
also der infolge der Verletzungshandlung eintretende Tod eines Menschen, kann dagegen auch
fahrlassig herbeigefiihrt werden.

4.6.2.3 Sachbeschadigung

AMR konnen nicht nur Personen verletzen, sondern vor allem fremde Sachen beschadigen. Straf-
bar ist allerdings erneut nur die vorsatzliche Sachbeschadigung gemaf? § 303 StGB. Aufgrund
dessen sollten Betreibende und Herstellende stets priifen, ob sie die Voraussetzungen fiir einen
Eventualvorsatz erfiillen. Soweit das der Fall ist, konnen zusatzlich die Qualifikationstatbestidnde
der §§ 303 ff. StGB einschldgig sein, z. B. wenn Einsatzmittel von Rettungsdiensten beschadigt
werden.413

Zur Vollstandigkeit ist darauf hinzuweisen, dass die Tatbestdnde der Brandstiftung gemaf? §§
306 ff. StGB und der fahrlassigen Brandstiftung gemaf? § 306d StGB verwirklicht werden kénnen,
wenn durch die Handlung eines AMR Feuer entsteht.

4.6.2.4 StraRenverkehrsdelikte

Die §§ 315 ff. StGB enthalten Regelungen zu den Delikten im (Straflen-)Verkehr. Es handelt sich
um Gefahrdungsdelikte, bei denen meist eine Strafbarkeit aufgrund von Fahrladssigkeit moglich
ist. Da aber als Tater fast ausschlieRlich Fahrzeugfiihrer in Betracht kommen, kénnen die Tatbe-
stande durch den Einsatz von AMR in der Regel nicht verwirklicht werden.414

Eine Ausnahme bildet § 315b StGB. Diese Norm stellt gefahrliche Eingriffe in den Straflenver-
kehr unter Strafe und soll Fille abdecken, in denen von aufden in den Verkehrsfluss eingegriffen
wird.415 Da die Herstellung und insbesondere die Programmierung von AMR aufserhalb des Stra-
Benverkehrs erfolgt, kann es sich um einen gefahrlichen Eingriff i. S. v. § 315b Abs. 1 Nr. 3 StGB
handeln, wenn durch eine fehlerhafte Einstellung Leib oder Leben eines anderen Menschen kon-
kret gefahrdet wird (d. h. es muss zumindest zu einem sog. ,Beinahe-Unfall“ kommen).41¢ Dasselbe
gilt, wenn Betreibende den AMR in einer gefdhrlichen Weise einsetzen.

Vorsatzliches Handeln ist nicht erforderlich, um sich gemaf? § 315b StGB strafbar zu machen, da Ab-
satz 5 auch Fahrlassigkeit unter Strafe stellt.

4.6.2.5 Notigung

Als Auffangtatbestand kann héufig Notigung geméaf? § 240 StGB einschlagig sein. Allerdings ware auch
hier zumindest ein Eventualvorsatz notwendig. Dieser muss sich auf das Ziel richten, eine andere Per-
son durch die Anwendung von Gewalt zu einem bestimmten Handeln oder Unterlassen zu bewegen.
Denkbar wére eine Situation, in der ein AMR derart programmiert und eingesetzt wird, dass er Perso-
nen anfahrt und sie zum Ausweichen oder Anhalten zwingt. Sobald AMR Sprachfunktionen einsetzen

412 Lackner/Kiihl/Heger/Kiihl, § 227 Rn. 3.

413 Vgl § 305a StGB. Das Szenario, dass ein AMR einen Rettungswagen ganz oder teilweise zerstort und dies auch noch
mit Eventualvorsatz des Benutzers, ist zwar zunachst fernliegend, aber fiir ausgewahlte Anwendungsszenarien per-
spektivisch durchaus vorstellbar.

414 Dije technische Aufsicht ist nicht Fahrzeugfiihrer i. S. d. Rechts, vgl. 4.5.2.1.2; siehe auch Schuster, DAR 2019, 7.
415 MiiKoStGB/Pegel, § 315b Rn. 14.
416 MiiKoStGB/Pegel, § 315b Rn. 40; Schuster, DAR 2019, 7 f.; Sander/Hollering, NStZ 2017, 196 ff.
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koénnen (und diirfen, vgl. 4.1.4.2), ware es auch moglich, dass eine Notigung durch die Androhung eines
empfindlichen Ubels vorgenommen wird.
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4.7 Kollaboration zwischen AMR und Arbeitnehmenden

Im Rahmen des Arbeitsrechts sind AMR wie jedes andere Arbeitsmittel zu behandeln. Auf
rechtlicher Ebene bestehen daher keine Besonderheiten. Arbeitgebende und Arbeitneh-
mende werden jedoch mit neuen Gefahrenquellen konfrontiert, die gebiihrend zu bertick-
sichtigen sind.

Soweit AMR im Arbeitskontext eingesetzt werden und mit Arbeitnehmenden in Kontakt kommen, sind
die besonderen Anforderungen des Arbeitsschutzrechts zu beriicksichtigen (vgl. 4.7.1). Bei Verstofien
gegen diese Vorschriften konnen Arbeitgebende haftbar gemacht werden, insbesondere wenn Arbeit-
nehmende zu Schaden kommen (vgl. 4.7.2).

4.7.1 Besondere Anforderungen des Arbeitsschutzrechts

Das Arbeitsschutzgesetz (ArbSchG)#17 ist der zentrale Rechtsakt zum Schutz der Arbeitnehmenden.
Nach § 3 ArbSchG sind Arbeitgebende verpflichtet, die erforderlichen Mafnahmen des Arbeitsschut-
zes unter Beriicksichtigung der Umstédnde zu treffen, die Sicherheit und Gesundheit der Beschiftig-
ten bei der Arbeit beeinflussen. Die allgemeinen Grundsatze, die Arbeitgebende zu beriicksichtigen
haben, wenden in § 4 ArbSchG beschrieben:

»1. Die Arbeit ist so zu gestalten, dafs eine Gefihrdung fiir das Leben sowie die physi-
sche und die psychische Gesundheit méglichst vermieden und die verbleibende Ge-
fdhrdung moglichst gering gehalten wird;

2. Gefahren sind an ihrer Quelle zu bekdmpfen;

3. bei den MafSnahmen sind der Stand von Technik, Arbeitsmedizin und Hygiene sowie
sonstige gesicherte arbeitswissenschaftliche Erkenntnisse zu berticksichtigen;

4. Mafsinahmen sind mit dem Ziel zu planen, Technik, Arbeitsorganisation, sonstige
Arbeitsbedingungen, soziale Beziehungen und Einfluf$ der Umwelt auf den Arbeits-
platz sachgerecht zu verkniipfen;

5. individuelle SchutzmafSnahmen sind nachrangig zu anderen MafSnahmen;

6. spezielle Gefahren fiir besonders schutzbediirftige Beschdftigtengruppen sind zu
berticksichtigen;

7. den Beschdftigten sind geeignete Anweisungen zu erteilen;

8. mittelbar oder unmittelbar geschlechtsspezifisch wirkende Regelungen sind nur
zuldssig, wenn dies aus biologischen Griinden zwingend geboten ist.”

Beim Einsatz von kollaborativen AMR gewinnen diese Grundséatze an erheblicher Bedeutung. Eine
Kollaboration liegt vor, wenn AMR gemeinsam mit Menschen ohne trennende Schutzvorrichtungen
gefahrliche oder korperlich anstrengende Aufgaben iibernehmen. Fiir diese Konstellationen sind ge-
sonderte Arbeitsschutzmafinahmen zu ergreifen. Denn eine enge raumliche Zusammenarbeit er-
hoht das Risiko fiir Unfdlle zwischen Mensch und Roboter stark. Dementsprechend haben Arbeitge-
bende sicherzustellen, dass AMR iiber hinreichende Sicherheitsfunktionen verfiigen, um Unfille zu

417 Arbeitsschutzgesetz vom 7. August 1996 (BGBL I S. 1246), das zuletzt durch Artikel 32 des Gesetzes vom 15. Juli
2024 (BGBI. 2024 I Nr. 236) gedndert worden ist.
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vermeiden. Das Sicherheitskonzept kann z. B. verbessert werden, indem AMR Kkontinuierlich iiber-
wacht werden und im Notfall unverziiglich und sicher abgeschaltet werden kénnen.*18

Aus § 4 Nr. 1 ArbSchG geht hervor, dass auch psychologischer Stress vermieden werden muss. Ar-
beitgebende sollten daher abschitzen, wie sich die Zusammenarbeit mit AMR mental auf Arbeitneh-
mende auswirkt. So kénnten Arbeitnehmende befiirchten, dass AMR ihnen ihre Beschaftigungsstelle
streitig machen und sie ihren Job verlieren. Vorstellbar ist auch, dass der Umgang mit moderner, ins-
besondere autonomer, Technologie ungewohnt ist und zu einem erhéhten Stresslevel fiihrt.

Ein weiterer Aspekt, der von Arbeitgebenden beachtet werden muss, ist potenzielle Uberschreitung
von Kontrollmoéglichkeiten durch den Einsatz von kiinstlicher Intelligenz. Durch KI kénnen neue
Formen von Uberwachung und Steuerung der Arbeitnehmenden angewendet werden. Ohne ausrei-
chende Vorkehrungen, kénnten mehr Echtzeitdaten gesammelt werden als tatsdchlich notwendig ist.
Dadurch kénnen neue Gefahren fiir die psychische Gesundheit von Arbeitnehmenden entstehen.#19
Der Umgang mit durch KI generierten Daten hat daher sorgféltig zu erfolgen, um etwaigen Risiken
entgegenzuwirken und vorzubeugen.

All diese Aspekte sind im Rahmen einer Gefidhrdungsbeurteilung zu beriicksichtigen. Diese muss ge-
mafs § 3 Abs. 1 S. 1 BetrSichV verpflichtend durchgefiihrt werden, bevor Arbeitgebende neue Arbeits-
mittel in den Betrieb einfiihren. Aus der Gefdhrdungsbeurteilung sind sodann geeignete und notwen-
dige Schutzmafdnahmen abzuleiten. Vor allem beim Einsatz neuer Technologien wie KI wird zudem
§ 3 Abs. 7 BetrSichV relevant, wonach die Gefahrdungsbeurteilung regelméafsig zu tiberpriifen ist. Hier
kénnen z. B. Fortschritte von Selbstlernfunktionen neu evaluiert werden.

Insgesamt ist Arbeitgebenden anzuraten, ihre Mitarbeitenden in Bezug auf die sichere sowie effektive
Steuerung und Uberwachung von AMR zu schulen.#2? Im Rahmen dieser Schulungen sollte auf die Ge-
fahren aber auch auf die Grenzen von AMR hingewiesen werden. Durch eine umfassende und empha-
tische Unterrichtung kénnen Arbeitnehmenden Angste genommen und das Selbstbewusstsein beim
Umgang mit AMR gesteigert werden.

4.7.2 Haftungsfragen im Arbeitskontext

Arbeitsrechtliche Haftungsregeln finden sich insbesondere in §§ 280, 823 BGB, dem (ArbSchG) oder
den jeweiligen Tarif- und Arbeitsvertragen. Die Haftung nach arbeitsrechtlichen Grundsatzen beinhal-
tet eine Abmilderung der zivilrechtlichen Haftung zugunsten Arbeitnehmender. Relevant sind dies-
bezlglich die von der Rechtsprechung entwickelten arbeitsrechtlichen Grundsatze zur innerbetriebli-
chen Haftungsbeschrankung.421

Der Anwendungsbereich arbeitsrechtlicher Haftungsregeln ist eréffnet, wenn die schadensverursa-
chende Tétigkeit , betrieblich veranlasst” ist.4#22 Dabei ist eine Mitursachlichkeit betrieblicher Tatig-
keit ausreichend. Mitursachlichkeit wird angenommen, wenn private und betriebliche Tatigkeiten zu-
sammenfallen und sich gegenseitig bedingen.423

Die Haftungsreichweite des Arbeitnehmenden kann von unterschiedlichen Faktoren abhangen. Zu-
nachst ist die Reichweite der im Arbeitsvertrag festgehaltenen Kontroll- und Sorgfaltspflicht in Be-
zug auf den Umgang mit dem AMR entscheidend. In der Regel entspricht die vom Arbeitnehmenden

418 Hensiek, ARP 2023, 356.

419 Hensiek, ARP 2023, 356; Winkelmdiller, ARP 2023, 193.

420 Hensiek, ARP 2023, 356.

421 Oppermann/Stender-Vorwachs/Schwarze, Kap. 3.4 Rn. 41.
422 BAG, Beschl. v. 27.09.1994, GS 1/89 (A), NZA 1994, 1083.
423 Oppermann/Stender-Vorwachs/Schwarze, Kap. 3.4 Rn. 46.
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anzuwendende Sorgfaltspflicht der einzuhaltenden Sorgfalt im Rahmen des Deliktsrechts, sodass Maf3-
stab das Verhalten eines besonnenen und gewissenhaften Menschen in derselben Situation ist (vgl.
4.5.2). Eine hohere Sorgfalt ist nur geschuldet, wenn dies vom Arbeitgebenden durch konkrete Wei-
sungen aufgegeben ist. Dabei hat der Arbeitgebende die Grenzen der Billigkeit nach § 106 Gewerbe-
ordnung (Gew0)*24 zu beachten.*25

Ein weiterer Faktor, der sich auf die Haftungszumessung auswirkt, ist die vom AMR ausgehende Be-
triebsgefahr.#26 Umso hoher die Gefahr, desto eher kann Arbeitgebenden ein Mitverschulden vorge-
worfen werden.#27

Infolge der soeben dargestellten Faktoren haben Arbeitgebende beim Einsatz von AMR bestimmte
Pflichten zu berticksichtigen, um das Haftungsrisiko zu minimieren. Hierfiir sollten geeignete Sicher-
heitskonzepte zum Schutz der Arbeitnehmenden erstellt werden. Insbesondere sollte eine klare Ver-
antwortungszuweisung und Schulung der Mitarbeitenden erfolgen. Aufderdem sind Sicherheitsstan-
dards und regulatorische Vorgaben, z. B. zur Wartung oder Uberwachung von AMR zu beachten. Das
umfasst die Vorschriften zum Datenschutz und Cybersicherheit sowie die ethische Nutzung von KI (vgl.
4.3 und 4.4).

Neben dem Haftungsmafistab weicht die Beweislastverteilung im arbeitsrechtlichen Kontext von der
zivilrechtlichen Grundregel des § 280 Abs. 1 S. 2 BGB ab. Die Thematik der Beweislast ist fiir Rechts-
streitigkeiten relevant. Sie bestimmt, welche Partei den Beweis fiir eine bestimmte Tatsache erbringen
muss. Arbeitgebende trifft gemafd § 619a BGB die Beweislast dafiir, dass der Arbeitnehmende eine
Sorgfaltspflichtverletzung zu vertreten hat.

Arbeitgebende konnen dartiber hinaus ordnungs- und strafrechtlich sanktioniert werden, wenn sie
gegen die Vorschriften der BetrSichV verstofien und beispielsweise keine ausreichende Gefdhrdungs-
beurteilung vornehmen, vgl. § 22 f. Betriebssicherheitsverordnung (BetrSichV)428,

424 Gewerbeordnung in der Fassung der Bekanntmachung vom 22. Februar 1999 (BGBI. I S. 202), die zuletzt durch
Artikel 28 des Gesetzes vom 15. Juli 2024 (BGBI. 2024 I Nr. 236) gedndert worden ist.

425 Oppermann/Stender-Vorwachs/Schwarze, Kap. 3.4 Rn. 46.
426 Oppermann/Stender-Vorwachs/Schwarze, Kap. 3.4 Rn. 48.
427 Vgl. Schwab, NZA-RR 2016, 174.

428 Betriebssicherheitsverordnung vom 3. Februar 2015 (BGBL. I S. 49), die zuletzt durch Artikel 7 des Gesetzes vom 27.
Juli 2021 (BGBI. 1 S. 3146) gedndert worden ist.
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4.8 Nichtdiskriminierung

Diskriminierungs- und Barrierefreiheit werden einen hohen Stellenwert haben, sobald AMR
in behérdliche Entscheidungsprozesse integriert werden oder verstdrkt Leistungen bereit-
stellen. Zum aktuellen Zeitpunkt sind die Rechtsbereiche jedoch nur vereinzelt beim Einsatz
von AMR zu beriicksichtigen.

Eine Diskriminierung durch Maschinen ist insbesondere dann denkbar, wenn ein Lerndatensatz eine
Verzerrung zu Lasten bestimmter Personengruppen anhand von Merkmalen vornimmt, nach denen
menschliche Entscheidende aus rechtlichen Griinden nicht differenzieren diirfen.

Diskriminierungsschutz ergibt sich verfassungsrechtlich gesehen aus Art. 3 Abs. 1 Grundgesetz (GG)*42°
und einfachgesetzlich aus dem Allgemeinen Gleichbehandlungsgesetz (AGG)#39. Zielsetzung ist die Ge-
wahrleistung eines individuellen Rechtsschutzes vor Diskriminierung merkmalsbezogener Art.431

4.8.1 Allgemeines Gleichbehandlungsgesetz

Das AGG definiert Praventionspflichten und Benachteiligungsverbote bei der Abwicklung von Rechts-
geschaften. Dabei differenziert das AGG zwischen Sachverhalten mit Beschiaftigungskontext und dem
allgemeinen Zivilrechtsverkehr. Ein Beschaftigungskontext wiirde vorliegen, wenn AMR bei der Ab-
wicklung von Arbeitsverhaltnissen mitwirken. Diese Falle sind an sich vorstellbar, jedoch nicht Gegen-
stand der vorliegenden Studie. Mithin sind nur die Regelungen zum allgemeinen Zivilrechtsverkehr
relevant. Doch auch in diesem Kontext gilt das AGG nicht ausnahmslos, sondern nur fiir die in
§ 19 Abs. 1 AGG genannten Rechtsgeschifte, namentlich Massengeschéfte und privatrechtliche Versi-
cherungen. Dariiber hinaus muss gemafs § 19 Abs. 2 die Einhaltung des AGG bei der Durchfiihrung
von zivilrechtlichen Schuldverhiltnissen i. S. d. § 2 Abs. 1 Nr. 5 bis 8 AGG gewahrleistet werden.
Gegenstand dieser Schuldverhaltnisse sind insbesondere soziale Anspriiche und Dienstleistungen. Da
auch diese Themen nicht im Zusammenhang mit den untersuchten Anwendungsfallen stehen, findet
das AGG im Folgenden keine weitere Beriicksichtigung.

4.8.2 Diskriminierungsschutz aul3erhalb des AGG

Diskriminierungen sind grundsatzlich auch in Féllen unzulassig, die nicht im Anwendungsbereich des
AGG liegen. So konnen Diskriminierungen im Rahmen von Vertragsverhaltnissen gegen die aus
§§ 280 Abs. 1, 241 Abs. 2 BGB folgenden Nebenpflichten verstofien. Zu den Nebenpflichten gehoren
Schutz-, Flirsorge und Obhutspflichten, die die Vertragspartner dazu anhalten, Kérper, Leben, Eigen-
tum, Vermogen und sonstiger Rechtsgliter gegenseitig zu schiitzen.*32 Beispielsweise konnen Unter-
nehmer ggf. dazu verpflichtet sein, die unterschiedliche Behandlung von Vertragspartnern hinrei-
chend zu begriinden.433

Verstofie gegen das Diskriminierungsverbot aufderhalb von Vertragsbeziehungen konnten im Einzel-
fall Anspriiche aus § 823 Abs. 1 BGB i. V. m. dem allgemeinen Personlichkeitsrecht auslésen. Denk-
bar ware eine diskriminierende Anrede beim Einsatz von Text- und Sprachfunktionen.

429 Grundgesetz flir die Bundesrepublik Deutschland in der im Bundesgesetzblatt Teil I1I, Gliederungsnummer 100-1,
verdffentlichten bereinigten Fassung, das zuletzt durch Artikel 1 des Gesetzes vom 19. Dezember 2022 (BGBI.1S. 2478)
gedndert worden ist.

430 Allgemeines Gleichbehandlungsgesetz vom 14. August 2006 (BGBL. I S. 1897), das zuletzt durch Artikel 15 des Ge-
setzes vom 22. Dezember 2023 (BGBI. 2023 I Nr. 414) gedndert worden ist.

431 Sesing/Tschech, MMR 2022, 25.
432 Hau/Poseck/Sutschet, § 241 Rn. 89.
433 MiiIKoBGB/Bachmann, § 241 Rn. 151; Kahler, NJW 2020, 114.

86



Rechtliche Bedingungen fiir den Einsatz autonomer mobiler Roboter im "\E M
offentlichen Raum

Dasselbe gilt im Ubrigen, wenn AMR von éffentlichen Stellen betrieben werden. Hier werden die An-
forderungen an den Diskriminierungsschutz durch Art. 3 GG konkretisiert. Demzufolge diirfen Biir-
ger:innen von Behorden nicht willkiirlich ungleich behandelt werden, z. B. bei der Vergabe von Leis-
tungen. Diese Pflichten werden relevant, sobald AMR klassische Verwaltungstitigkeiten, wie das Prii-
fen und Ausstelen von Bescheiden iibernehmen sollten.

4.8.3 Barrierefreiheit

Das Konzept der Barrierefreiheit soll sicherstellen, dass Menschen mit Behinderung in gleicherweise
am Offentlichen Leben teilnehmen kénnen, wie Menschen ohne Behinderung.34 Von Gesetzes wegen
werden hauptsachlich 6ffentliche Hoheitstridger zur Wahrung der Barrierefreiheit verpflichtet. Pri-
vate sind nur mittelbar betroffen, z. B. durch bauordnungsrechtliche Vorschriften.

Die wichtigsten Rechtsakte sind das Behindertengleichstellungsgesetz (BGG)*35 und die Barrierefreie-
Informationstechnik-Verordnung (BITV 2.0)436. Das ab 2025 geltende Barrierefreiheitsstarkungsge-
setz (BFSG)437 findet auf den Betrieb von AMR dagegen keine Anwendung, da die darin enthaltene
Aufzahlung von Produkten bzw. Dienstleistungen abschlief3end ist und AMR nicht erwdhnt werden.438
Allenfalls AMR mit interaktiven User-Interfaces fiir Verbraucher:innen kénnten erfasst sein.

BGG und BITV 2.0 verpflichten ausschlief3lich dffentliche Hoheitstrager. Fiir diesen Zweck wird
der Begriff ,barrierefrei“ in § 4 BGG definiert als

»bauliche und sonstige Anlagen, Verkehrsmittel, technische Gebrauchsgegenstdinde,
Systeme der Informationsverarbeitung, akustische und visuelle Informations-
quellen und Kommunikationseinrichtungen sowie andere gestaltete Lebensbereiche,
wenn sie fiir Menschen mit Behinderungen in der allgemein iiblichen Weise, ohne be-
sondere Erschwernis und grundsdtzlich ohne fremde Hilfe auffindbar, zu-
gdnglich und nutzbar sind. Hierbei ist die Nutzung behinderungsbedingt notwendiger
Hilfsmittel zuldssig.”

Der Begriff Barrierefreiheit umfasst auch die Nutzbarkeit von technischen Gebrauchsgegen-
stinden, Systemen der Informationsverarbeitung, akustischen und visuellen Informationsquel-
len und Kommunikationseinrichtungen sowie anderen gestalteten Lebensbereichen (vgl.
§ 1 BITV 2.0). Fiir AMR hat das zur Folge, dass sie besonders kontrastreich und gut sichtbar zu
gestalten sind, damit sie auch fiir Sehbehinderte erkennbar sind. Das kann auch den Einsatz von
Lautsprechern oder vergleichbaren Sensoren erforderlich machen. Soweit z. B. iiber Displays
Texte eingeblendet werden, soll gemafd § 11 BGG zudem auf Verstandlichkeit geachtet werden.

434 Weber/Schnell, Barrierefreiheit.

435 Behindertengleichstellungsgesetz vom 27. April 2002 (BGBI. 1 S. 1467, 1468), das zuletzt durch Artikel 7 des Geset-
zes vom 23. Mai 2022 (BGBI. I S. 760) gedndert worden ist.

436 Barrierefreie-Informationstechnik-Verordnung vom 12. September 2011 (BGBL I S. 1843), die zuletzt durch Artikel
1 der Verordnung vom 24. Oktober 2023 (BGBI. 2023 I Nr. 286) gedndert worden ist.

437 Gesetz zur Umsetzung der Richtlinie (EU) 2019/882 des Europdischen Parlaments und des Rates {iber die Barriere-
freiheitsanforderungen fiir Produkte und Dienstleistungen und zur Anderung anderer Gesetze vom 16. Juli 2021.

438 Ruttloff/Wagner/Misztl, ESG 2023, 325 (325 f.).
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4.9 Versicherungspflichten und -madglichkeiten

Fiir den Betrieb von AMR enthdlt das Gesetz derzeit keine Pflichtversicherungen. Herstellen-
den und Betreibenden steht dennoch eine Reihe von Versicherungen zur Verfiigung, mit de-
nen sie sich absichern konnen.

Welche Versicherungspflichten und -moglichkeiten fiir den Einsatz von AMR bestehen, soll das fol-
gende Kapitel tiberblicksartig darstellen.

Eine Kfz-Haftpflichtversicherungspflicht nach dem Pflichtversicherungsgesetz (PflVG)#439 gilt fiir die
untersuchten Roboteranwendungen nicht. Diese gilt gemaf3 § 1 PflIVG grundsatzlich fiir den Halter ei-
nes Fahrzeugs, der Personen-, Sach- oder sonstige Vermogensschiaden zu versichern hat. Fiir Kfz mit
einer  bauartbedingten Hochstgeschwindigkeit ~ unter 6 km/h  besteht  gemafd
§ 1a Abs. 1 Nr. 1 lit. a) PflVG keine Versicherungspflicht nach dem PfIVG. Mithin ist der Halter nicht
verpflichtet, eine Haftpflichtversicherung zur Deckung der durch den Gebrauch des Fahrzeugs verur-
sachten Schaden abzuschlief3en.

Die bestehenden Versicherungsoptionen fiir Unternehmen, die Roboter einsetzen, sind anhand der
einzelfallbezogenen Risiken und Bediirfnisse zu analysieren. Der Umfang der Versicherungsinhalte
orientiert sich an den Musterbedingungen des Gesamtverbands der Deutschen Versicherungswirt-
schaft (GDV). Deren Verwendung ist nicht verbindlich, sodass abweichende Bedingungen vereinbart
werden kénnen.

Zunichst ist eine Betriebshaftpflichtversicherung zu empfehlen. Diese schiitzt Unternehmen vor
Anspriichen Dritter wegen Personen- oder Sachschiden, die durch den Einsatz von Robotern verur-
sacht werden. Reine Vermogensschdden#4? sind grundsatzlich nur durch gesonderte Vereinbarungen
mitversichert.#41 Davon umfasst ist auch eine passive Rechtsschutzversicherung, da die Priifung und
Abwehr unbegriindeter Forderungen enthalten ist.

Das Haftpflichtrisiko fiir fehlerhafte Produkte ist {iberwiegend von der Betriebshaftpflichtversiche-
rung umfasst. Schiaden, die nicht unter das ProdHaftG zu subsumieren sind, aber mit fehlerhaften Pro-
dukten im Zusammenhang stehen, konnen mit einer Produkthaftpflichtversicherung abgesichert
werden. Insbesondere sind damit reine Vermogensschiden, aber auch sonstige Anspriiche, die sich
aus Pflichtverletzungen in Vertragsverhaltnissen ergeben, abgesichert.442

Sofern die Roboter im 6ffentlichen Raum eingesetzt werden, ist ggf. auch eine Maschinenversiche-
rung von Vorteil. Diese deckt Schdaden an den Robotern selbst ab, bspw. durch Unfélle, Vandalismus
oder technische Defekte.*43 Die speziellere Elektronikversicherung wiirde Schiaden an elektrischen
Komponenten und Steuerungen von Robotern versichern.44

Flir autonome und vernetzte Systemen kann eine Cyberversicherung von Vorteil sein. Diese greift,
wenn an den Robotern Schdaden durch Cyberangriffe entstehen. Versichert sind Vermégensschaden,

439 Pflichtversicherungsgesetz vom 5. April 1965 (BGBI. 1S. 213), das zuletzt durch Artikel 1 des Gesetzes vom 11. April
2024 (BGBI. 2024 I Nr. 119) gedndert worden ist.

440 Vermogensschidden sind solche, die weder Personen- noch Sachschdden sind und sich nicht unmittelbar aus solchen
herleiten.

441 Fortmann, r+s 2019, 440 f.
442 Pardey/Balke/Link/Jdschke/Seidel, Rn. 93 ff.

443 Siehe Allgemeine Bedingungen fiir die Maschinen- und Kaskoversicherung von fahrbaren oder transportablen Ge-
raten (ABMG 2020).

444 Sjehe Allgemeine Bedingungen fiir die Elektronikversicherung (ABE 2020).
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die durch eine Informationssicherheitsverletzung verursacht worden sind. Unter einer Informations-
sicherheitsverletzung verstehen die Allgemeinen Versicherungsbedingungen fiir die Cyberrisiko-Ver-
sicherung (AVB Cyber) eine ,Beeintrachtigung der Verfiigbarkeit, Integritit, Vertraulichkeit von elekt-
ronischen Daten des Versicherungsnehmers oder von informationsverarbeitenden Systemen, die er
zur Ausiibung seiner betrieblichen oder beruflichen Tatigkeit - auch mittels Fernzugriff - nutzt“.445
Software und Programme sind dabei vom Begriff , elektronische Daten“ umfasst.#4¢ Die AVB Cyber um-
schreibt die versicherten Ereignisse, u. a. sind Hacker-Angriffe als Ereignisse genannt.#47

445 A1-2.1 AVB Cyber.
446 A1-2.3 AVB Cyber.
447 A1-2.4 AVB Cyber.
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5 Bewertung der Anwendungsfalle

5.1 MULI

MULI muss neben produktsicherheitsrechtlichen Anforderungen auch die Vorschriften des
StrafSenverkehrsrechts einhalten, damit er im éffentlichen Raum eingesetzt werden darf. Da
MULI diese Anforderungen nicht vollstdndig erfiillt, kann er nur mit einer Ausnahmegeneh-
migung verwendet werden. Hinzu kommen datenschutzrechtliche Problemstellungen, die ei-
nen wirtschaftlichen Einsatz nur in eindeutig abgegrenzten Bereichen der Geschdftsrdume
ermdéglichen.

5.1.1 Einsatz im 6ffentlichen Raum

MULI gilt nach der nationalen Definition als Kraftfahrzeug. Es handelt sich um ein Fahrzeug, dass mit
Maschinenkraft angetrieben wird und nicht gleisgebunden ist. Die Merkmale der europdischen Defini-
tion liegen dagegen nicht vollstidndig vor, da MULI keine bbH von mehr als 25 km/h erreicht. Im deut-
schen Recht existieren diesbeziiglich keine Vorgaben, sodass die Geschwindigkeit kein Ausschlusskri-
terium darstellt.

Nicht ganz eindeutig ist die Frage zu beurteilen, ob MULI im 6ffentlichen Straflenraum in Betrieb
gesetzt wird. Grundsatzlich ist es ausreichend, wenn Fldchen von einem nicht eingrenzbaren Perso-
nenkreis betreten werden koénnen (sog. faktisch-6ffentlicher Raum). Dementsprechend kénnen auch
Fufdgdngerzonen oder Marktplatze offentlichen Straflenraum i. S.v. § 1 Abs. 1 StVG darstellen. MULI
wird in einem o6ffentlich zuganglichen Bereich eines Elektronikfachgeschafts eingesetzt. In der Regel
erfolgt keine Zugangskontrolle, sodass jede Person das Geschaft betreten kann. Personal, Kundschaft
und Geschéftspartner:innen kénnen sich frei in den Geschéftsraumen bewegen. Ausgehend von der
Definition und den oben genannten Beispielen aus der Rechtsprechung (vgl. 4.1.3), miissten die Ge-
schiftsraume wihrend der Offnungszeiten als éffentlicher Straenraum Klassifiziert werden. Aller-
dings scheint es dem Sinn und Zweck des StVG zu widersprechen, dass private Flachen, die praktisch
nicht von ,klassischen“ Fahrzeugen befahren werden konnen und sollen, unter den Begriff des Stra-
f8enraums fallen. Da jedoch auch Betriebsgelande und Lagerhallen, die z. B. nur von Gabelstaplern be-
fahren werden, zum o6ffentlichen Strafdenraum zdhlen, besteht die Méglichkeit, dass ein Gericht diesel-
ben Mafdstabe auf den vorliegen Fall iibertragen wiirde. Die Weiterentwicklung der Technologie
koénnte somit eine Weiterentwicklung des Begriffs offentlicher Strafdenraum bedeuten. Betreibende
sollten sich daher bei der zustindigen Strafdenverkehrsbehdrde vergewissern, wie sie vorzugehen ha-
ben, solange die Thematik noch nicht von der Gesetzgebung oder der Rechtsprechung aufgegriffen
worden ist.

Soweit der Einsatzort unter den Begriff des 6ffentlichen Strafdenraums fallen sollte, ist Folgendes zu
beachten: Da MULI nicht als Kraftfahrzeug nach den europaischen Typgenehmigungsverordnungen
gilt, kdnnen ausschliefdlich nationale Zulassungen erteilt werden. Fiir den Betrieb von MULI muss je-
doch keine formliche Zulassung eingeholt werden, da die bbH geringer als 6 km/h ist. Mithin ist MULI
fiir den Betrieb im 6ffentlichen Strafdenraum zugelassen, soweit die Bau- und Betriebsvorschriften der
§§ 30 ff. StVZO eingehalten werden. Das ist bei MULI grofdtenteils der Fall. MULI kann einen Riick-
wartsgang einlegen und er gibt keine unzuladssigen akustischen Signale von sich. Es bestehen allerdings
zwei Probleme. Zum einen muss MULI ein Warndreieck mit sich fithren. Dieses Problem kénnte zwar
ohne weiteres gelost werden, indem ein Warndreieck in oder an dem Roboter montiert wird. Fraglich
bleibt jedoch, wie das Warndreieck im Notfall aufgestellt werden kann. Zum anderen stellt das Display
eine unzulassige Beleuchtungseinrichtung dar. Denn das Display ist an der Auf3enseite angebracht und
fallt nicht unter die in der StVZO aufgezahlten zuldssigen Einrichtungen.
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Fiir die Nutzung des Displays muss somit eine Ausnahmegenehmigung nach § 70 StVZO beantragt
werden. Das hat die wirtschaftlich relevante Konsequenz, dass jeder MULI individuell zu genehmigen
ist. Die Voraussetzungen fiir eine Ausnahmegenehmigung sollten in der Regel aber vorliegen.

Da MULI nicht auf der Fahrbahn, sondern in Geschaftsraumen in Betrieb genommen werden soll, ware
neben der Ausnahmegenehmigung fiir die Bauteile des AMR zusétzlich eine Ausnahmegenehmigung
gemaf § 46 Abs. 1 S.1 Nr. 1 StVO erforderlich. Ein Betrieb aufderhalb der Fahrbahn ist nur zulassig,
nachdem ein solcher Antrag gestellt und genehmigt wurde.

Die Ausnahmegenehmigungen nach § 70 StVZO und § 46 StVO waren allein nicht ausreichend, um
MULI betreiben zu kénnen. Da es sich um ein Fahrzeug mit autonomer Fahrfunktion handelt, miisste
dartiber hinaus eine Zulassung nach § 1e StVG eingeholt werden. Eine solche Genehmigung wurde zum
Stand der Bearbeitung noch nicht einmal fiir Pkw mit autonomer Fahrfunktion erteilt, auf die dieses
Gesetz eigentlich ausgelegt ist. Das Genehmigungsverfahren ware daher voraussichtlich mit vielen
Komplikationen verbunden. Im Ergebnis miisste die Zulassung letztendlich erteilt werden, da der Be-
triebsbereich eindeutig festgelegt werden kann und dauerhaft Mitarbeitende als technische Aufsicht
vor Ort zur Verfiigung stehen.

5.1.2 Bereitstellen auf dem Markt

Welche produktsicherheitsrechtlichen Vorschriften anwendbar sind, ist davon abhéngig, zu welchem
Zeitpunkt MULI in den Verkehr gebracht wird. Soweit nach dem 20. Januar 2027 wesentliche Ande-
rungen an MULI vorgenommen oder neue Modelle in den Verkehr gebracht werden, findet die Maschi-
nen-VO Anwendung. Vor diesem Zeitpunkt ist als spezielle Vorschrift vorrangig die StVZO zu beachten.
Subsididr ist die GSPR heranzuziehen. Die Marktiiberwachung wird wiederum durch die MU-VO gere-
gelt.

Da vor dem 20. Januar 2027 hauptsachlich die StVZO gilt, ergeben sich fiir MULI derzeit kaum pro-
duktsicherheitsrechtliche Besonderheiten. Herstellende kommen ihren Pflichten nach, wenn sie die
§§ 30 ff. StVZO einhalten (vgl. 4.2.2.2). Aus der GPSR folgt lediglich die zuséatzliche Pflicht, eine interne
Risikoanalyse durchzufiihren, bei der Aspekte wie Cybersicherheit oder selbstlernende Funktionen
relevant werden.

Hinsichtlich der Anforderungen, die ab dem 20. Januar 2027 gelten, kann auf die obigen Ausfiihrungen
zur Maschinen-VO verwiesen werden (vgl. 4.2.2.3). Die Maschinen-VO erweitert den Katalog der Ge-
fahren, die in der Risikoanalyse zu beriicksichtigen sind, erheblich (z. B. kiinstliche Intelligenz, auto-
nome Funktionen, psychischer Stress durch MRI). Diese Risiken sollten bestenfalls schon bei der Her-
stellung vermieden bzw. minimiert werden. Sofern das unmoglich ist, miissen entsprechende Sicher-
heitsvorkehrungen beim Betrieb von MULI getroffen werden. Beispielsweise konnten Mitarbeitende
des Elektronikfachgeschafts umfangreich zu dem Umgang mit MULI geschult werden. Dadurch wiirde
nicht nur der Sicherheitsstandard erhoht, sondern auch die Angst der Mitarbeitenden reduziert wer-
den.

5.1.3 Informationsaufnahme und -verarbeitung

Beim Betrieb von MULI sind die Vorschriften der DS-GVO zu beachten. Obwohl die eingesetzten Vide-
okameras Gesichter automatisch anonymisieren, sind weiterhin andere Merkmale sichtbar, die eine
indirekte Identifizierung ermdglich (vgl. 5.1.3.1). Da es sich bei diesen Merkmalen teilweise um sen-
sible Daten handelt, kann MULI nur eingesetzt werden, wenn die Kundschaft ausdriicklich in die Da-
tenverarbeitung einwilligt (vgl. 5.1.3.2). Die Inhabenden des Geschafts miissen zudem Piktogramme
anbringen und den Einsatz von MULI in der Datenschutzerkldrung ihrer Mitarbeitenden beriicksichti-
gen (vgl. 5.1.3.3).
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5.1.3.1 Anwendung des Datenschutzrechts

MULI verwendet LiDAR, um seine Umgebung zu erkennen und Hindernisse zu vermeiden. Die Aufnah-
men werden auf einen Monitor libertragen, der von einer Aufsichtsperson liberwacht werden. Es ist
daher unklar, ob datenschutzrechtliche Anforderungen berticksichtigt werden miissen. Durch den Ein-
satz von moderner Software kdnnen diese Unsicherheiten jedoch vermieden werden.

Grundlegend ist fiir den ersten Anwendungsfall hervorzuheben, dass nur die DS-GVO als einschlagi-
ges Gesetz in Betracht kommt. Das BDSG findet keine Anwendung, da MULI von einem privaten Unter-
nehmen und nicht von einer 6ffentlichen Stelle betrieben wird. Mithin ist das Datenschutzrecht nur zu
beachten, soweit personenbezogene Daten verarbeitet werden.

Da MULI darauf ausgelegt ist, im 6ffentlichen Raum mit Personen zu interagieren, werden die einge-
bauten LiDAR-Sensoren zwangslaufig Umrisse von Menschen aufnehmen. Da jede Person die Ge-
schaftsrdume betreten kann, d. h. auch Menschen mit offensichtlichen Gesundheitsbeeintrachtigungen
wie Rollstuhlfahrende, besteht zudem die Wahrscheinlichkeit, dass besondere Kategorien personen-
bezogener Daten erfasst werden.

Wie bereits in der Beschreibung der Anwendungsfille erldutert wurde, kommt jedoch eine spezielle
Software zum Einsatz, die zumindest menschliche Gesichter automatisch anonymisiert. Die Aufnah-
men, die auf den Monitor der technischen Aufsicht libertragen werden, ermdglichen somit keine di-
rekte Identifizierung. Die zwischengespeicherten, nicht-anonymisierten Daten, verlassen MULI
nicht, es handelt sich insoweit um ein geschlossenes System. Die Kombination dieser beiden Eigen-
schaften hatte grundsatzlich zur Folge, dass keine personenbezogenen Daten verarbeitet werden und
die DS-GVO keine Anwendung findet.

Die Betreibenden von MULI miissen allerdings genau abschatzen, ob eine indirekte Identifizierung
moglich ist. Die Software anonymisiert zwar Gesichter, andere Merkmale wie Rollstiihle oder kérper-
liche Beeintrachtigungen sind aber weiterhin erkennbar. Mithin sollte eine umfassende Risikoabschat-
zung durchgefiihrt werden, um festzustellen, ob gegebenenfalls weitere Vorsichtsmafdinahmen not-
wendig sind.

5.1.3.2Rechtfertigung der Datenverarbeitung

Soweit die DS-GVO einschldgig ist, kommen fiir die Rechtfertigung der Datenverarbeitung durch MULI
drei Tatbestinde in Betracht. Erstens konnten Kund- und Belegschaft des Elektronikfachgeschafts in
die Verarbeitung einwilligen. Aus praktischer und wirtschaftlicher Sicht wird es jedoch nicht umsetz-
bar sein, jede individuelle Person, die das Geschaft betritt, zuvor nach einer Einwilligung zu fragen.

Zweitens kann die Datenverarbeitung mit der Begriindung gerechtfertigt werden, dass durch den Ka-
meraeinsatz lebenswichtige Interessen geschiitzt werden. Dieser Grund liegt beim Einsatz von AMR
immer nahe, da Kollisionen zwischen AMR und Kundschaft zu (erheblichen) Verletzungen fithren kon-
nen. MULI bewegt sich allerdings nur fort, wenn er von Kund:innen bedient wird. Ohne vorgelagerte
Interaktion befindet sich MULI im Standmodus. Dadurch wird das Verletzungsrisiko enorm verringert.
Hinzu kommt, dass MULI sich nur mit Minimalgeschwindigkeit fortbewegt. Insgesamt ist es somit
zweifelhaft, ob tatsdchlich lebenswichtige Interessen gefahrdet sind und die Datenverarbeitung auf-
grund dessen gerechtfertigt ist.

Letztlich miissen sich die Betreibenden des Elektronikfachgeschifts auf den Auffangtatbestand stiit-
zen, wonach die Datenverarbeitung gerechtfertigt ist, wenn das private Interesse der Betreibenden
dem Interesse der Kundschaft tiberwiegt. Dafiir spricht eine Reihe von Umstdnden. Zunichst ist die
Kundschaft nicht besonders schutzwiirdig. Beim Besuch eines Elektronikfachgeschafts muss ohnehin
damit gerechnet werden, dass die Geschéaftsraume durch Kameras oder Sensoren iiberwacht werden.
Auflerdem steht es der Kundschaft grundsatzlich frei, sich in die Nahe von MULI zu begeben. Sie kon-
nen nahe Aufnahmen vermeiden und damit das Risiko reduzieren, dass sie identifiziert werden
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konnen. Des Weiteren sind in Elektronikfachgeschiften tendenziell wenige vulnerable Personen anzu-
treffen, die besonders schutzwiirdig waren. Insbesondere Kinder miissen nicht iiberméaf3ig geschiitzt
werden, da die Verkaufsflachen vorwiegend fiir geschiftsfahige Personen bestimmt sind. Auf den ers-
ten Blick liberwiegen daher die wirtschaftlichen Interessen des Elektronikfachgeschafts den privaten
Interessen der Kundschaft.

Den Interessen der Kundschaft konnte in der Gesamtabwagung dennoch Vorrang eingeraumt werden,
da MULI besondere Kategorien personenbezogener Daten verarbeiten kann, z. B. Gesundheitsda-
ten bei der Aufnahme von bewegungsbeeintrichtigten Personen. Solche auffilligen Merkmale kénnen
eine Identifizierung ermoglichen, auch wenn die Aufnahmen nur kurzzeitig auf einem Monitor sichtbar
sind. Bei der Verarbeitung sensibler Daten gelten die strengeren Anforderungen des Art. 9 DS-GVO, die
beim derzeit geplanten Anwendungsfall nicht eingehalten werden kénnen. Ob Art. 9 DS-GVO im vor-
liegenden Fall tatsdchlich Anwendung findet, kann allerdings nicht abschlief3end beurteilt. Denn in der
juristischen Fachliteratur besteht Uneinigkeit, ob Art. 9 DS-GVO auch gilt, wenn die Verarbeitung sen-
sibler Daten nicht beabsichtigt ist und nur beildufig passiert (vgl. 4.3.2.2.2).

Betreibende miissen entscheiden, wie sie mit dieser Rechtsunsicherheit umgehen wollen. Um Ver-
stofle gegen das Datenschutzrecht zu vollstindig zu vermeiden, sollten sie unterstellen, dass Art. 9 DS-
GVO Anwendung findet. Auf Grundlage dieser Annahme ware der Einsatz von MULI nur rechtmaf3ig,
wenn die Kundschaft ausdriicklich in die Datenverarbeitung einwilligt. Da dieses Vorgehen wie bereits
angedeutet aller Voraussicht nach nicht wirtschaftlich sein diirfte, ware MULI realistischerweise nur
als ,Showobjekt” in abgegrenzten Bereichen des Elektronikfachgeschifts einsetzbar. Diese Bereiche
diirften sodann nur von Personen betreten werden, die in die Datenverarbeitung eingewilligt haben.
Ein Einsatz im gesamten Geschaftsraum ware wohl erst moglich, wenn die Sensoren technisch in der
Lage sind, den gesamten menschlichen Kérper automatisch zu anonymisieren.

5.1.3.3Pflichten der Geschéaftsinhabenden

Angenommen, die DS-GVO kommt zur Anwendung und der Einsatz von MULI kann gerechtfertigt wer-
den, miissten die Betreibenden einer Reihe an Pflichten nachkommen. Am pragnantesten ist die Hin-
weis- und Kennzeichnungspflicht. Im 6ffentlichen Raum fiihrt diese Pflicht haufig zu Problemen. Im
vorliegenden Anwendungsfall bestehen solche Probleme jedoch nicht, da das erforderliche Pikto-
gramm am Eingang des Elektronikfachgeschafts angebracht werden kann und fiir die gesamte Kund-
schaft wahrnehmbar ist.

Die Inhabenden miissen dariiber hinaus eine Datenschutzfolgeabschiatzung vornehmen und einen Da-
tenschutzbeauftragten ernennen. Dabei diirfte es sich um keine Besonderheiten fiir Inhabende eines
Elektronikfachgeschifts handeln, da die Geschaftsraume ohnehin iiberwacht werden und fiir die Ein-
richtung dieses Uberwachungssystems die gleichen Anforderungen bestehen.

Unabhéngig von der DS-GVO sind weitere Pflichten in § 1g StVG geregelt, falls die Geschaftsraume un-
ter den Begriff des 6ffentlichen StrafRenraums fallen (vgl. 5.1.1). Beim Betrieb von MULI miissten die
in § 1g Abs. 1 und 2 StVG aufgezahlten Fahrzeugdaten gespeichert werden. Aus dieser Anforderung
folgen keine weitreichenden datenschutzrechtlichen Konsequenzen. Die Inhabenden miissen lediglich
sicherstellen, dass die technische Aufsicht eine entsprechende Datenschutzerkldrung unterschreibt.
Wenn zwischen der technischen Aufsicht und den Inhabenden des Elektronikfachgeschafts ein Ar-
beitsverhaltnis besteht, kann die mafigebliche Datenschutzerklarung bei der Unterzeichnung des Ar-
beitsvertrags abgegeben werden.

5.1.4 Verwendung kunstlicher Intelligenz

Beim Einsatz von AMR in Verbindung mit kiinstlicher Intelligenz werden in Zukunft Vorgaben der KI-
Verordnung zu beachten sein. Natiirliche oder juristische Personen, die ein KI-System in eigener Ver-
antwortung verwenden, sind gemaf3 Art. 3 Abs. 8 KI-VO der Kategorie des Betreibers zuzuordnen. Ein
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Unternehmen, das einen AMR mit einem KI-System erwirbt, fallt geméaf3 Art. 2 Nr. 1 lit. ¢) KI-VO in den
personlichen Anwendungsbereich der Verordnung. Dasselbe gilt fiir ein Unternehmen, das einen AMR
mit integriertem KI-System selbst herstellt und auf dem Markt anbietet.

Der zu beachtende Pflichtenkatalog fiir MULI ergibt sich aus Art. 6 KI-VO i. V. m. Anhang III KI-VO, da
der Anwendungsfall als KI-System mit hohem Risiko einzuordnen ist. Grund dafiir ist, dass MULI in
sog. kritischen Infrastrukturen (Verkehr) eingesetzt wird, die das Leben und die Gesundheit der Biir-
ger gefadhrden konnten. Zudem sind AMR Maschinen, die in RL 2006/42/EC aufgefiihrt sind, sodass sie
auch aufgrund dieser Einordnung als Hochrisikosysteme gelten.

Die Anforderungen fiir Benutzer von KI-Systemen mit hohem Risiko ergeben sich aus den Artikeln 8
bis 17 KI-VO. Es sind angemessene Risikobewertungs- und Risikominderungssysteme einzurich-
ten (Art. 9 KI-VO) und deren Umsetzung zu dokumentieren. Weiterhin ist gemaf3 Art. 10 KI-VO fiir eine
bestmogliche Qualitit der Datensatze zu sorgen, mit denen das System arbeitet. Der Betreiber des KI-
Systems ist verpflichtet, die Tatigkeiten zur Gewéahrleistung der Riickverfolgung der Ergebnisse zu
protokollieren. Damit einher geht auch die Pflicht, ausfiihrliche Unterlagen, die alle erforderlichen In-
formationen liber das System und seinen Zweck enthalten, bereitzuhalten damit Behdrden ihre Ein-
haltung bewerten kénnen (Art. 11 KI-VO).

Ferner sind den Nutzenden klare und angemessene Informationen iiber das System bereitzustellen.
Das System ist so zu konzipieren, dass sein Betrieb hinreichend transparent ist, damit die Anwen-
der:innen die Ergebnisse des Systems interpretieren und angemessen nutzen konnen (Art. 13 KI-VO).
Um das Risiko bei der Verwendung von KI zu minimieren, sind angemessene menschliche Aufsichts-
mafdnahmen einzurichten (Art. 14 KI-VO). Die Entwicklung von KI-Systemen hat zudem den Anforde-
rungen aus Art. 15 K-VO beziiglich Genauigkeit, Robustheit und Cybersicherheit zu entsprechen. Wei-
terhin ist zu beachten, dass es geméf3 Art. 50 KI-VO einer Kennzeichnung bedarf, dass MULI mit einem
KI-System arbeitet. Grund dafiir ist die mogliche Interaktion mit natiirlichen Personen.

Die Haftung fiir die Verwendung kiinstlicher Intelligenz wird durch die KI-HaftRL geregelt werden, die
mit der KI-VO verabschiedet werden soll. Sie ist darauf ausgelegt, die bereits existierenden nationalen
(allgemeinen) Bestimmungen zu ergdnzen und zu harmonisieren, um einen einheitlichen Rechtsrah-
men fiir die Haftung im Zusammenhang mit KI zu schaffen. Sie trifft Regelungen, die es Geschadigten
erleichtern sollen, aufdervertragliche (deliktische) Anspriiche geltend zu machen. Es wird eine Offen-
legungspflicht fiir nach der KI-VO zu dokumentierende Informationen iiber das KI-System etabliert
und entsprechende widerlegliche Vermutungsregeln aufgestellt, die die Beweislast erleichtern sollen.

5.1.5 Zivilrechtliche Haftungsregeln
Der Einsatz von MULI kann sowohl schuldrechtliche (vgl. 5.1.5.1) als auch deliktsrechtliche (vgl.
5.1.5.2) Haftungsfille fiir die Geschaftsinhabenden sowie fiir den Hersteller auslosen.

5.1.5.1 Schuldrechtliche Haftung

5.1.5.1.1 Vertragshaftung

Inhabenden werden nur in speziellen Fallen aufgrund eines vertraglichen Schuldverhéltnisses haften
konnen. Grundvoraussetzung ist namlich, dass die geschadigte Person bereits einen Vertrag mit dem
Elektronikfachgeschift abgeschlossen hat. Denkbar sind allenfalls zwei Konstellationen, in denen
Haftungsfille eintreten konnen. Zum einen kénnte die Person geschadigt werden, nachdem sie ihren
Kauf getdtigt hat und gerade dabei ist, das Geschaft zu verlassen. Zum anderen konnte der Schadensfall
eintreten, wahrend die Person zu einem spateren Zeitpunkt in das Geschéft zuriickkehrt, um Gewdahr-
leistungsrechte aus dem zuvor geschlossenen Kaufvertrag geltend zu machen.
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5.1.5.1.2 Haftung aus vorvertraglichem Schuldverhéltnis

Als praktisches Spiegelbild zur Vertragshaftung kénnen die Inhabenden des Elektronikfachgeschafts
beim Einsatz vom MULI haften, bevor ein Vertrag geschlossen wurde. Ein vorvertragliches Schuldver-
héltnis liegt bereits vor, wenn sich der Abschluss eines Vertrags anbahnt. Das Tatbestandsmerkmal
wird weit ausgelegt, sodass es ausreicht, wenn potenzielle Kundschaft die Geschaftsraume betritt.+48
Da MULI sich frei in den Geschaftsraumen bewegt, kann ein Kontakt mit der Kundschaft schon zu-
stande kommen, wahrend sich Personen noch die Waren angucken und dabei sind, eine Kaufentschei-
dung zu treffen.

Die Betreibenden von MULI miissen somit ihren Verkehrssicherungspflichten nachkommen, um ei-
nen Haftungsfall zu vermeiden. MULI darf nicht mit anderen Personen kollidieren oder ein Hindernis
fiir sie darstellen. Dabei muss auch potenziellem Fehlverhalten Dritter antizipiert werden. Die Inha-
benden des Elektronikfachgeschafts konnen ihre Pflichten vorwiegend erfiillen, indem sie MULI nur in
liberschaubaren Bereichen einsetzen und die korrekten Sicherheitseinstellungen vornehmen. Die au-
tonomen Funktionen sollten auf notwendige Maf beschrankt werden. Dariiber hinaus kénnen sie die
Kundschaft iiber die Fahigkeiten von MULI aufklaren, um etwaiges Fehlverhalten zu vermeiden.

5.1.5.1.3 Haftung aus Gewahrleistung

Die Inhabenden kénnen Anspriiche gegen die Hersteller von MULI geltend machen, wenn MULI sich
als mangelhaft herausstellt. Ob ein Mangel vorliegt, ist abhdngig von den genauen Absprachen, die
zwischen den Parteien getroffen wurden. Mafdgeblich sind insoweit die auf der Website des Herstellers
beworbenen Eigenschaften als auch die Verwendung fiir die MULI vorgesehen ist. Die Vorschriften des
Strafdenverkehrs- (vgl. 4.1) und des Produktsicherheitsrechts (vgl. 4.2 und 4.4) bieten hier Anhalts-
punkte. Soweit individuelle Vereinbarungen tiber die Merkmale von MULI getroffen wurden, sind
diese ebenfalls zu beriicksichtigen. Die Hersteller von MULI haben zudem eine nachwirkende Treue-
pflicht, sodass sie die Inhabenden tiber nachtraglich festgestellte Mdngel informieren miissen.

5.1.5.2 Deliktische Haftung

5.1.5.2.1 Verkehrshaftung
Das Haftungsregime des StVG findet auf AMR und somit auch MULI Anwendung, da AMR unter den
Begriff des Kraftfahrzeugs i. S. d. § 1 Abs. 2 StVG zu subsumieren sind.

Die Halterhaftung des § 7 StVG greift, wenn sich eine Gefahr ausgewirkt hat, die kraftfahrzeugtypisch
ist. Mithin sind solche Gefahren erfasst, die sich aufgrund einer konkreten kritischen Verkehrslage ver-
wirklichen.#49 Zum Beispiel konnte ein Systemausfall dazu fiihren, dass der AMR unerwartet stoppt
oder sich unkontrolliert bewegt und dadurch mit einer Person in den Geschaftsraumen kollidiert. In
diesem Fall wiirde eine Schadenersatzpflicht entstehen, wenn ein Mensch getotet, der Korper oder die
Gesundheit verletzt oder eine Sache beschadigt wird.

Flr die Eréffnung des Anwendungsbereichs sich MULI auch nicht zwingend auf einer 6ffentlichen
Strafde fortbewegen. Der Betrieb auf einer privaten Verkehrsflache ist ausreichend, solange es sich
um einen Verkehrsraum mit Gefahrdungspotenzial fiir andere Verkehrsteilnehmende handelt.450 Fiir
MULI bedeutet dies, dass auch die Geschaftsraume des Elektrofachgeschifts als 6ffentliche Flachen
gelten.

448 MiiKoBGB/Emmerich, § 311 Rn. 47 {.
449 Dotsch/Koehl/Krenberger/Tiirpe/Semrau, § 7 StVG Rn. 16 f.
450 Vgl. 4.1.
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Haftungsadressat ist der Halter. Das ist derjenige, der den AMR auf eigene Rechnung in Gebrauch und
die Verfiigungsgewalt dariiber innehat. Bei vermieteten Fahrzeugen ist grundsatzlich der Vermieter
Halter, es sei denn, das Kfz ist ihm véllig entzogen und der Mieter tragt alle Kosten.451 Im Fall von MULI
ist somit ebenfalls das Elektrofachgeschift als Halter einzuordnen.

5.1.5.2.2 Produzentenhaftung

Der Einsatz von AMR kann zu deliktischen Haftungsrisiken fiihren, die von § 823 Abs. 1 und Abs. 2 BGB
erfasst sind. Da es nicht den Interessen des Herstellers von MULI entsprechen kann, vorsatzlich Scha-
den herbeizufiihren, ist nur die fahrlassige Begehungsweise relevant. Zu einem Fall der Produzenten-
haftung kann es somit vor allem kommen, wenn der Hersteller die technischen Sicherheitsstan-
dards oder seine Uberwachungs- bzw. Kontrollpflichten nicht einhilt. Falls ein Schaden kausal auf die
Missachtung des Produktsicherheitsrechts zuriickgefiihrt werden kann, kann sich ein Anspruch des
Geschadigten insbesondere aus § 823 Abs. 2 BGB ergeben.

Entwickelnde von KI haften ebenfalls nach § 823 Abs. 1 oder Abs. 2 BGB, wenn durch Fehler in der
KI-Software ein Schaden entsteht. Aufgrund der nachwirkenden Treuepflicht miissen die Entwickeln-
den auch iiber Probleme informieren, die erst nach dem Inverkehrbringen der Anwendung bekannt
werden. Diesbeziiglich enthélt die neue KI-VO konkrete Vorgaben (vgl. 4.4).

Fiir die Betreibenden selbst gilt, dass sie nicht die volle Verantwortung an die Herstellenden abge-
ben. Sie unterliegen auch einer Verkehrssicherungspflicht und miissen einschreiten, sobald technische
oder Software-Fehler offensichtlich werden. Da MULI in einem Elektronikfachgeschéft eingesetzt wird,
kann von den Mitarbeitenden eine hohere Fachkenntnis in Bezug auf technologische Sicherheitsstan-
dards erwartet werden. Infolgedessen ist im Vergleich zu Laien ein strengerer Sorgfaltsmafdstab anzu-
legen.

5.1.5.2.3 Produkthaftungsrecht

MULI ist ein Produkt . S. d. Produkthaftungsrechts. Der Hersteller sowie die KI-Entwickelnden kdnnen
somit auch nach diesem Rechtsregime haften. Fiir den Betrieb von MULI bestehen kaum erhebliche
Unterschiede zur soeben dargestellten Produzentenhaftung. Hervorzuheben ist lediglich, dass im Pro-
dukthaftungsrecht keine Beweislastumkehr zugunsten der geschiadigten Person vorgesehen ist. Aus
diesem Grund kann sich der Hersteller von MULI bei Anspriichen aus dem Produkthaftungsrecht leich-
ter exkulpieren.

5.1.6 Strafrechtliche Verantwortlichkeit

Beim Betrieb von MULI muss sichergestellt werden, dass keine fahrlassigen Straftaten begangenen
werden. In Betracht kommen vorwiegend die fahrlassige Koérperverletzung gemafd § 229 StGB und
der gefihrliche Eingriff in den Straf3enverkehr gemafd § 315b StGB. Insbesondere der Hersteller
von MULI kann sich strafbar machen, wenn er das Produktsicherheitsrecht verletzt und die Mangel
eine zurechenbare Korperverletzung zur Folge haben. Sofern ein Eventualvorsatz beim Herstellenden
oder Betreibenden nachweisbar ist, konnen auch die Tatbestinde der Sachbeschadigung oder Noti-
gung zur Anwendung kommen.

5.1.7 Kollaboration

MULI hat fiir einen AMR ein iiberdurchschnittliches Maf an kollaborativem Potenzial. Er arbeitet
in denselben Rdumen wie andere Mitarbeitende das Elektronikfachgeschafts und wird teilweise in en-
gen raumlichen Kontakt mit ihnen stehen. Es kann sogar vorkommen, dass Mitarbeitende MULI nutzen
werden, um ein Produkt in den Geschaftsraumen suchen, dessen Aufenthaltsort sie selbst nicht

451 Dotsch/Koehl/Krenberger/Tilrpe/Semrau, § 7 StVG Rn. 37.
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kennen. Dieser Umstand konnte auch zu psychischem Stress fithren, wenn die Mitarbeitenden einen
Jobverlust befiirchten sollten. Demzufolge sollten die Geschiaftsinhabenden vor dem Einsatz von MULI
eine umfassende Gefihrdungsbeurteilung vornehmen, die nicht nur physische, sondern auch men-
tale Gefahren miteinbezieht. Andernfalls droht eine Haftung oder Sanktionierung nach arbeitsschutz-
rechtlichen Vorschriften.

5.1.8 Nichtdiskriminierung

Da die Vorschriften zur Barrierefreiheit nur 6ffentliche Stellen binden, spielt fiir die Inhabenden des
Elektronikfachgeschifts nur das allgemeine Diskriminierungsverbot eine Rolle. Im Falle von MULI
kann dieser Grundsatz beim Kundenkontakt Anwendung finden. Insbesondere das Display darf keine
Inhalte wiedergeben, die Personen in ihrem allgemeinen Personlichkeitsrecht verletzen. Die Formu-
lierungen und Anzeigen sind so einzurichten, dass keine Gruppen aus der Kundschaft ausgegrenzt oder
in irgendeiner Weise diskriminiert werden.

5.1.9 Versicherungspflichten und -mdglichkeiten
Beziiglich der Versicherungspflichten und -moglichkeiten ergeben sich keine Besonderheiten fiir
MULLI. Insoweit wird auf die Ausfithrungen des Kapitels 4.9 verwiesen.
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5.2 SPOT

Die Einsatzméglichkeiten von SPOT werden vorwiegend durch das StrafSenverkehrs- und
das Datenschutzrecht begrenzt. Wiihrend die strafsenverkehrsrechtlichen Probleme im Ein-
zelfall geldst werden kénnen, indem Ausnahmegenehmigungen beantragt werden, bereitet
der Datenschutz grdéfSere Hiirden.

5.2.1 Einsatz im 6ffentlichen Raum

SPOT ist hinsichtlich des Strafdenverkehrsrechts zum Teil anders zu bewerten als MULI. Zunédchst ist
jedoch festzuhalten, dass es sich bei SPOT ebenfalls um ein Kfz i. S. d. deutschen Rechts handelt. Die
geringe Hochstgeschwindigkeit als auch die zoomorphe Fortbewegungsart stehen dieser Einordnung
nicht entgegen. Anders ist es bei der europdischen Definition, welche unter anderem auf die bbH und
die Anzahl der Réader abstellt.

Im Gegensatz zu MULI wird sich SPOT eindeutig im 6ffentlichen Raum fortbewegen. Der Universi-
tatscampus ist mit einem o6ffentlichen Platz oder einer Fufdgidngerzone vergleichbar. Der Campus ist
frei zuganglich und wird von einem unbestimmten Personenkreis genutzt.

Auch hinsichtlich der Bau- und Betriebsvorschriften der StVZ0 kommen auf die Betreibenden von
SPOT weniger Probleme zu. Das ist hauptsachlich darauf zuriickzufiihren, dass SPOT keine zusatzliche
Beleuchtung nutzt. Es ist lediglich darauf zu achten, dass er mit der Mindestausstattung an Beleuch-
tung ausgertstet ist. Zudem muss sichergestellt werden, dass SPOT ein Warndreieck mit sich fithrt und
dieses auch aufstellen kann. Soweit eine dieser Anforderungen nicht erfiillt werden kann, muss fiir
SPOT eine Ausnahmegenehmigung nach § 70 StVZ0 beantragt werden.

Bevor SPOT in Betrieb genommen werden darf, miissen des Weiteren zwei zusatzliche Genehmigun-
gen eingeholt werden. Einerseits wird eine Ausnahme vom Fahrbahnzwang benétigt, da SPOT ge-
rade nicht auf der Strafe laufen soll. Andererseits muss der Universititscampus als festgelegter Be-
triebsbereich genehmigt werden, um die erforderliche Zulassung fiir den Betrieb eines Fahrzeugs mit
autonomer Fahrfunktion zu erhalten.

5.2.2 Bereitstellen auf dem Markt
Hinsichtlich des Produktsicherheitsrechts gelten bei der Herstellung und es Betriebs von SPOT diesel-
ben Anforderungen, die bereits fiir MULI erldautert wurden (vgl. 5.1.2).

5.2.3 Informationsaufnahme und -verarbeitung

Die Anwendung des Datenschutzrechts auf SPOT unterscheidet sich erheblich von MULI. Das liegt
mafigeblich daran, dass SPOT nicht von einem privaten Unternehmen, sondern von einer Universitit
betrieben werden soll. Bei den Betreibenden handelt es sich somit um eine Korperschaft des éffent-
lichen Rechts. Solche 6ffentlichen Stellen miissen bei der Durchfiihrung einer Videoiiberwachung ne-
ben der DS-GVO auch die Spezialvorschrift des § 4 BDSG berticksichtigen. Aus diesem Umstand er-
wachsen einige rechtliche Besonderheiten.

§ 4 BDSG hat grundsatzlich Vorrang vor der DS-GVO, da es sich um die spezielle Vorschrift handelt,
wenn offentliche Stellen auf das Mittel der Videoiliberwachung zuriickgreifen. Ausnahmsweise tritt
§ 4 BDSG jedoch hinter die DS-GVO zuriick, wenn im Rahmen der Videoiiberwachung sensible Daten
verarbeitet werden, die in den Anwendungsbereich von Art. 9 DS-GVO fallen. In diesem Fall wird das
BDSG vollstandig verdrangt.

An dieser Stelle werden die Betreibenden von SPOT ebenfalls mit dem Problem konfrontiert, dass hin-
sichtlich der Anwendbarkeit von Art. 9 DS-GVO eine Rechtsunsicherheit besteht (vgl. 5.1.3.2). In der
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Rechtsprechung ist noch nicht geklart, ob die unbeabsichtigte Verarbeitung sensibler Daten ausreicht,
um den Anwendungsbereich von Art. 9 DS-GVO zu erdffnen. Da selbst mit der automatischen Anony-
misierung von SPOT nicht ausgeschlossen werden kann, dass sensible Daten wie Gesundheitsinforma-
tionen erfasst werden, hat dieses Rechtsproblem hohe Relevanz fiir die Universitit.

Um keine Risiken einzugehen, miisste von jeder Person, die potenziell von den in SPOT eingebauten
Videokameras erfasst wird, eine ausdriickliche Einwilligung in die Datenverarbeitung eingeholt
werden.*52 Dieses Vorgehen wire hier noch schwieriger als bei MULI, da SPOT in einem gréf3eren und
vor allem offeneren Bereich eingesetzt werden soll. Im Gegensatz zum Einsatzgebiet von MULI gibt es
keinen festen Eingang; der Universitdtscampus kann aus verschiedenen Richtungen betreten werden.
Mithin ware praktisch fast unmdoglich, jede Person nach einer Einwilligung zu fragen.

Doch selbst wenn der Anwendungsbereich von Art. 9 DS-GVO nicht eréffnet sein sollte, unterliegt die
Universitat als offentliche Stelle unter Umstdnden weiterhin § 4 BDSG. Die darin enthaltenen Pflichten
sind bei jeder Videoiiberwachung zu befolgen, auch wenn keine personenbezogenen Daten verar-
beitet werden. Der durch die Priasenz der Videokameras entstehende Uberwachungsdruck allein ist
ausreichend, damit der Kameraeinsatz gerechtfertigt werden muss. Zwar wird teilweise vertreten,
dass § 4 BDSG keine Anwendung findet, wenn keine klassische Uberwachung stattfindet und Menschen
nur kurzzeitig von Kameras erfasst werden. Allerdings bewegt sich SPOT langsam fort und richtet
seine Kamera auf Hohen aus, die es wahrscheinlich machen, dass Menschen fiir ldngere Zeit erkannt
werden. Im Ergebnis kann nicht abschliefiend entschieden werden, ob § 4 BDSG gilt. Somit wiirde die
Anwendenden einer starken Rechtsunsicherheit dahingehend unterliegen. Die Betreibenden miiss-
ten selbst entscheiden, wie sie mit dieser ,,Grauzone“ umgehen.

Zur Rechtfertigung wiirden alle drei in § 4 Abs. 1 S. 1 BDSG genannten Tatbestidnde in Betracht. Nach
Nr. 1 kann die Videotliberwachung gerechtfertigt sein, wenn sie fiir die Erfiillung 6ffentlicher Aufga-
ben erforderlich ist. Nr. 2 gestattet die Videoliberwachung im Rahmen der Ausiibung des Hausrechts
und nach Nr. 3 ist die Videoiiberwachung zuldssig, wenn die 6ffentliche Stelle ein iiberwiegendes In-
teresse vorweisen kann. Alle drei Rechtfertigungstatbestinde werden jedoch dahingehend einge-
schrankt, dass die konkrete Form der Videoiiberwachung im Einzelfall erforderlich sein muss. Die
Erforderlichkeit ware abzulehnen, wenn der Universitat mildere, gleich effektive Mittel zur Verfiigung
stehen.#53 Das wird teilweise pauschal angenommen, wenn die mit der Videoliberwachung verfolgten
Ziele auch durch den Einsatz von Uberwachungspersonal erreicht werden kénnten.454 Dieses Argu-
ment scheint gerade mit Blick auf SPOT stichhaltig. Es handelt sich nicht um eine stationare Videoka-
mera, die Aufnahmen zur Strafverfolgung speichern soll. Vielmehr ist die Kamera mobil unterwegs und
soll nur iiber dariiber informieren, dass an bestimmten Anlagen eine Wartung notwendig ist. Diese
Aufnahme kann Kklassischerweise von menschlichem Personal iibernommen werden. Ein Mensch
wiirde die Informationsfreiheitsrechte weniger beeintrachtigen und zudem geringere Investitions- so-
wie Betriebskosten verursachen. Insgesamt ist der Einsatz von SPOT im Rahmen von § 4 Abs. 1 BDSG
als nicht erforderlich zu beurteilen.

Im Ergebnis diirfte SPOT von der Universitat nur dann eingesetzt werden, wenn der Auffassung gefolgt
wird, dass die DS-GVO einschlagig ist. Nach § 4 BDSG ware der Einsatz von SPOT rechtswidrig. Doch
auch unter den Anforderungen von Art. 9 DS-GVO diirfte sich SPOT nur in begrenzten Bereichen fort-
bewegen, in denen sich ausschliefdlich Personen aufhalten, die zuvor in die Datenverarbeitung

452 Andere Rechtfertigungsgriinde des Art. 9 Abs. 2 DS-GVO sind nicht einschlagig.
453 Wolff/Brink/v. Ungern-Sternberg/Wilhelm-Robertson, § 4 BDSG Rn. 31.
454 Paal /Pauly/Frenzel, § 4 BDSG Rn. 20.
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eingewilligt haben. Da diese Einschrankung dem Anwendungszweck von SPOT vollstandig entgegen-
lauft, kann der untersuchte Anwendungsfall in der Praxis derzeit nicht realisiert werden.*>5

5.2.4 Verwendung kinstlicher Intelligenz
SPOT ist wie MULI als KI-System mit hohem Risiko nach der KI-VO zu klassifizieren. Beziiglich der sich
daraus ergebenden Pflichten kann somit auf den ersten Anwendungsfall verwiesen werden (vgl. 5.1.4).

Wird ein KI-System mit hohem Risiko von einer Einrichtung des 6ffentlichen Rechts oder einer priva-
ten Stelle, die 6ffentliche Dienstleistungen erbringt betrieben, so ist eine grundrechtliche Folgenab-
schatzung nach Art. 27 KI-VO vorzunehmen. Als Kérperschaft 6ffentlichen Rechts ist die Universitat
hierzu verpflichtet und muss dabei die in Art. 27 KI-VO aufgezihlten Aspekte miteinbeziehen (vgl.
4.4.1.2.1).

Weiterhin ist Art. 50 KI-VO zu beachten, wonach SPOT ersichtlich als KI-System gekennzeichnet wer-
den muss. Grund dafiir ist die mogliche Interaktion mit natiirlichen Personen.

5.2.5 Zivilrechtliche Haftungsregeln

5.2.5.1 Schuldrechtliche Haftung

Im Rahmen der schuldrechtlichen Haftung ist bezogen auf den zweiten Anwendungsfall lediglich die
Gewihrleistungshaftung relevant, wobei sich hier keine Unterschiede zum ersten Anwendungsfall
hervortun (vgl. 5.1.5.1.3). Die (vor-)vertragliche Haftung spielt beim Einsatz von SPOT nur in absolu-
ten Ausnahmefallen eine Rolle, da der Universitatscampus nicht den Zweck hat, Vertrage zwischen der
Universitdt und den Besuchenden zu schlief3en. Dazu kommt es allenfalls innerhalb des Universitéts-
gebdudes, beispielsweise in der Mensa oder in Geschaften.

5.1.5.2 Deliktische Haftung

Bei der deliktsrechtlichen Haftung bestehen beim Einsatz von SPOT dieselben Risiken, die auch den
Betreibenden und Herstellenden von MULI drohen. Soweit SPOT Schiden verursacht, drohen Ansprii-
che aus der Verkehrs-, Produzenten- und der Produkthaftung (vgl. 5.1.5.2).

5.2.6 Strafrechtliche Verantwortlichkeit
Flr SPOT ergeben sich keine Besonderheiten beziiglich der strafrechtlichen Verantwortlichkeit, so-
dass auf die Kapitel 4.6 und 5.1.6 zu verweisen ist.

5.2.7 Kollaboration

SPOT ist im Vergleich zu MULI weniger auf kollaboratives Arbeiten mit Menschen ausgelegt. Kontakt-
punkte bestehen mit der technischen Aufsicht und bei der Wartung. Trotz dieser wenigen Interaktio-
nen muss die Universitit eine Gefahrdungsbeurteilung durchfiihren.

5.2.8 Nichtdiskriminierung

Als Korperschaft 6ffentlichen Rechts ist die Universitdt zwar an das die meisten Vorschriften zum Dis-
kriminierungsschutz und der Barrierefreiheit gebunden, die Gesetze sind jedoch materiell nicht ein-
schlédgig. SPOT soll nicht von natiirlichen Personen bedient werden und hat auch sonst keine interak-
tiven Sensoren. Mithin entstehen aus den grundsatzlich anwendbaren Gesetzen keine besonderen
Pflichten.

455 Soweit SPOT dennoch zum Einsatz kommt, miissen geméaf? § 1g StVG Fahrzeugdaten gespeichert werden.
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5.2.9 Versicherungspflichten und -mdglichkeiten
Beziiglich der Versicherungspflichten und -moglichkeiten ergeben sich keine Besonderheiten fiir
SPOT. Es ist auf das Kapitel 4.9 zu verweisen.
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5.3 Reinigungsroboter

Der dritte Anwendungsfall ist unter der aktuellen Rechtslage praktisch realisierbar, da sich
der Roboter ausschliefSlich auf Griinfldchen fortbewegt, die nicht Teil des 6ffentlichen Stra-
JfSenraums sind. Hohe Anforderungen gelten nur hinsichtlich des Kameraeinsatzes. Diesen
Anforderungen kann jedoch nachgekommen werden.

5.3.1 Einsatz im 6ffentlichen Raum

Der Reinigungsroboter unterscheidet sich grundlegend nicht von den beiden anderen Anwendungs-
fallen. Es handelt sich erneut um einen Arbeitsroboter, der nach der nationalen - aber nicht nach der
europaischen - Definition als Kfz zu Klassifizieren ist.

Ein wesentlicher Unterschied besteht hinsichtlich des Einsatzbereichs. Der Reinigungsroboter soll auf
den Griinflachen eines 6ffentlichen Parks fahren ohne gegebenenfalls vorhandene Wege, Straféen oder
Platze zu liberqueren. Infolge dieser Sicherheitsmafinahme wird der AMR nicht im 6ffentlichen Ver-
kehrsraum betrieben, sodass keine Zulassung fiir den Betrieb von Fahrzeugen mit autonomer Fahr-
funktion erforderlich ist. Auch die Bau- und Betriebsvorschriften der StVZO gelten nicht.

5.3.2 Bereitstellen auf dem Markt

Da das Strafdenverkehrsrecht keine Anwendung auf den Einsatz den Reinigungsroboters findet, ge-
winnt das Produktsicherheitsrecht an Bedeutung. Derzeit diirfte der Reinigungsroboter nur in den
Verkehr gebracht werden, wenn die Vorschriften der GPSR und gegebenenfalls des ProdSG eingehal-
ten werden. Ab dem 20. Januar 2027 wére hingegen die Maschinen-VO vorrangig.

5.3.3 Informationsaufnahme und -verarbeitung

Datenschutzrechtlich stellen sich dieselben Probleme, die die Einsatzmoglichkeiten von SPOT begren-
zen. Hinsichtlich der grundlegenden rechtlichen Rahmenbedingungen kann daher auf den zweiten An-
wendungsfall verwiesen werden (vgl. 5.2.3). Auch beim Einsatz des Reinigungsroboters werden die
Betreibenden mit den rechtlichen ,,Grauzonen® konfrontiert, dass unklarist, ob § 4 BDSG und Art. 9 DS-
GVO Anwendung finden, wenn Korperteile von Personen nur kurzzeitig in Aufnahmen zu sehen sind.

Ein Unterschied ist im Rahmen der Abwagung nach § 4 Abs. 1 S. 1 BDSG zu berticksichtigen - soweit
§ 4 BDSG iiberhaupt einschlagig ist. Im Vergleich zu SPOT sprechen ndmlich mehr Argumente dafiir,
dass der Einsatz samt Videokameras erforderlich und angemessen ware.

Der Reinigungsroboter ist im vorliegenden Anwendungsfall dafiir vorgesehen, Kleinstmiill wie Kron-
korken und Zigaretten in einem 6ffentlichen Park aufzusammeln. Diese Tétigkeiten kénnen zwar auch
von Menschen erledigt werden, es stellt sich aber die Frage, ob die Effektivitit vergleichbar ist. Dage-
gen spricht, dass Stadte das fiir die Reinigungsarbeiten erforderliche Personal oft nicht ausreichend
zur Verfiigung stellen konnen. Aufierdem wiirde das handische Aufsammeln von Kleinstmiill mehr Zeit
in Anspruch nehmen als der Reinigungsroboter benétigt. Menschliches Personal konnte die Geschwin-
digkeit des Reinigungsroboters nur erreichen, wenn zusatzliche Ausriistung zur Verfiigung gestellt
wird, an der es wiederum haufig mangelt. Hinzu kommt, dass der Reinigungsroboter auch nachts und
ohne Pausen arbeiten kann (abhdngig von der Akkuleistung). Aufgrund dieser Vorteile scheint es ver-
tretbar, den Einsatz des Reinigungsroboters als erforderlich zu beurteilen.
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Die Erforderlichkeit ist allerdings nicht die
einzige Voraussetzung des § 4 Abs. 1 S. 1
BDSG. Dariiber hinaus diirften keine Anhalts-
punkte bestehen, dass schutzwiirdige Inte-
ressen der betroffenen Personen iiberwie-
gen. Betroffene Personen sind hier die Besu-
chenden des offentlichen Parks. Anlass fiir
den Besuch sind zumeist Freizeitaktivititen,
die mit einem langeren Aufenthalt verbun-
den sind. Parks sind Orte, an denen die freie
Entfaltung der Personlichkeit im Vorder- >
grund steht. Sie sind deshalb grundsitzlich Abbildung 4: Kameraaufnahme des Reinigungsroboters

von Videoiiberwachung freizuhalten (vgl

4.3.2.2.1.6.1). Beim Einsatz des Reinigungsroboters ist zudem zu beachten, dass es sich um keine sta-
tiondre Kamera handelt, die leicht umgangen werden kann. Um dauerhaft aufderhalb des Aufnahme-
bereichs zu bleiben, miissten Besuchende ggf. mehrfach ihren Aufenthaltsort wechseln. Das stellt in
Parks, die ein klassischer Erholungsort sind, einen schweren Eingriff dar. Fiir den Einsatz des Reini-
gungsroboters kann dagegen argumentiert werden, dass eingebaute Kamera mit einem Winkel von 30
bis 45 Grad auf den Boden gerichtet ist und Menschen kaum erkennbar sind (vgl. Abbildung 4). Es
werden allenfalls Fiif3e gefilmt und das nur fiir einen geringen Zeitraum.

Nach einer Gesamtabwagung kann angenommen werden, dass der Einsatz von des Renigungsrobo-
ters gemafi § 4 Abs. 1 S. BDSG gerechtfertigt werden kénnte. Verbleibende Rechtsunsicherheiten kon-
nen durch eine Absprache mit den zustdndigen Behorden beseitigt werden.
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6 Schlussfolgerungen und Ausblick

Die Untersuchung hat gezeigt, dass die rechtlichen Rahmenbedingungen fiir den Einsatz von AMR nicht
optimal sind. Die Vorschriften des Produktsicherheitsrechts sind am besten auf AMR ausgelegt, wer-
den jedoch in vielen Anwendungsfillen vom Strafdenverkehrsrecht verdrangt. Es liegt nahe, dass in
den Gesetzgebungsverfahren bisher unterstellt wurde, dass AMR nur in Gewerbe- bzw. Industriebe-
trieben verwendet werden. Anwendungsfalle im 6ffentlichen Raum wurden augenscheinlich nicht be-
riicksichtigt. Das wird insbesondere durch die neue EU-Maschinenverordnung deutlich. Diese Ver-
ordnung enthilt spezielle Vorschriften fiir AMR und soll wohl als primére Rechtsquelle fiir die Kon-
struktion von AMR dienen. Gleichzeitig wird die Maschinen-VO fiir nicht anwendbar erklart, wenn
AMR in den Anwendungsbereich des europdischen Strafdenverkehrsrechts fallen. Dieser Effekt konnte
zwar beabsichtigt sein, aus den Erwagungsgriinden geht aber nicht hervor, inwiefern an den Einsatz
von AMR im 6ffentlichen Raum gedacht wurde. Der Gesetzgebung ist daher anzuraten, sich explizit
mit dieser Frage zu beschaftigen und einen Konsens iiber die gewollten Effekte zu finden.

Als Anknlipfungspunkt kénnte das derzeitige Gesetzgebungsverfahren der EU zur neuen , Typgeneh-
migungsverordnung fiir Fahrzeuge, die nicht fiir 6ffentliche Strafien bestimmt sind“ dienen. Darin wird
das Zusammenspiel von straflenverkehrsrechtlicher Zulassung und Maschinenverordnung erstmals
aufgegriffen. Diese Initiative ist zu begriifden und sollte weiterverfolgt werden. Fiir Deutschland bietet
sich hier eine Chance an, einen europaweiten Rechtsrahmen zu schaffen, der Rechtssicherheit fiir Un-
ternehmen schafft und Innovationshindernisse abschafft.

In diesem Rahmen sollte sich die deutsche Gesetzgebung auch mit der Frage beschiftigen, ob sie den
Begriff des , 6ffentlichen (Strafden-)Raums* konkreter definieren will. Die bestehenden Gesetze lie-
fern diesbeziiglich kaum Anhaltspunkte. Das mag mit Blick auf die , klassischen“ Verkehrsteilnehmen-
den hinnehmbar gewesen sein. Doch bereits der Hochlauf von ,E-Scootern” hat gezeigt, dass die Ent-
wicklung neuer Technologien zu erheblichen Unsicherheiten fithren kann. Der Einsatz von AMR wird
vergleichbare und teilweise noch tiefgreifendere Rechtsfragen aufwerfen. Infolgedessen miissten sich
Unternehmen vertieft mit der Rechtsprechung zur Definition des 6ffentlichen Raums auseinanderset-
zen, bevor sie einen AMR einsetzen. Der Staat kann an dieser Stelle Abhilfe schaffen, indem er eine
gesetzliche Definition verankert.

Handlungsbedarf besteht des Weiteren bei den datenschutzrechtlichen Anforderungen. Die Gesetzge-
bung sollte klarstellen, ob die ungewollte Verarbeitung sensibler Daten in den Anwendungsbereich
von Art. 9 DS-GVO fallen soll. Die Antwort auf diese Frage wird in der juristischen Fachliteratur unter-
schiedlich beantwortet; abschlieffende Rechtsprechung existiert noch nicht. Unternehmen kann nicht
zugemutet werden, eine entsprechende Entscheidung des EuGH abzuwarten. Deutschland sollte da-
rauf hinwirken, dass die Legislative eindeutige Vorgaben fiir mobile Videoaufnahmen im o6ffentli-
chen Raum trifft.

Bis sich die Gesetzgebung den in dieser Studie dargestellten Problemen widmet, wird es an den Unter-
nehmen liegen, die rechtlichen Hindernisse durch technische Lésungen zu umgehen. Das fiihrt zu Kos-
ten, einer langsameren Entwicklung und insgesamt zu der Hemmung einer innovativen Technolo-

gie.
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