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KRITIS

Qesezanoe

Ihre Mitarbeit und Unterstiitzung ist gefragt.

7-Normen una stansaras rnsem

Kosreination VOBOKE: Kosraination OWKITS:

Abbildung 4: Haben Sie noch weitere Hinweise, Erganzungen oder moch-
ten Sie eine neue Einmeldung vornehmen? Auch das im IT-Security
Navigator moglich!

Durch die damit geleistete Forschungsarbeit ist es erstmals
moglich, nicht nur eine Vielzahl rechtlicher Vorgaben zur
IT-Sicherheit vollumfassend und einfach systematisiert
darzustellen, sondern mit Hilfe der unmittelbar stattfinden-
den Konkretisierung durch einschligige technische Nor-
men und Spezifikationen dem Anwender eine sofortige
und zuverlassige Erst-Entscheidungshilfe zur Verfiigung
zu stellen, um fiir ihn moéglicherweise verpflichtende IT-Se-
curity-MaBnahmen auf angemessene Weise zu implemen-
tieren. Das neu geschaffene Werkzeug steht im Internet
jedem kostenfrei zur Verfiigung. Zudem wird es laufend
mit neuen Features ausgestattet, wie beispielsweise zusétz-
lichen Such- und Filteroptionen, der Anzeige weiterer In-
formationen zu den Normen und Spezifikationen auf An-
forderung des Nutzers und einer grafischen Darstellung der
Ergebnisse (z.B. zur Aktivitit in den Normungsgremien/
Doménen als Tortendiagramm und als Heat Map; daneben
Statistiken zur Zahl der Referenzierungen in Gesetzen und
Standards). Da die Praxistauglichkeit der Plattform im Vor-
dergrund steht, erhélt auch der Anwender die Moglichkeit
zur Mitwirkung, indem er selbst neue Gesetze sowie Nor-
men und Spezifikationen vorschlagen kann, die nach einer
Priifung in die Datenbank implementiert und dort mit-
einander vernetzt werden. In Zukunft wird der IT-Security

Dr. Janina Loh*

Verantwortung und Roboterethik

ITI. Was ist Roboterethik?

Innerhalb der Disziplin der Roboterethik sind zwei Felder
zu unterscheiden: Die einen fragen danach, inwiefern Ro-
boter als sogenannte ,moral patients zu verstehen sind,
also passiv als Trager moralischer Rechte, oder inwiefern
ihnen ein moralischer Wert zukommt. Die anderen interes-
sieren sich dafiir, ob und gegebenenfalls inwiefern Roboter
sogar ,moral agents* sein konnten, also aktiv Trager mora-
lischer Pflichten bzw. moralische Handlungssubjekte.' Bei-
de Arbeitsbereiche erginzen einander und Verantwortung
ist in beide jeweils unterschiedlich einzubinden, wie in IV.1.
und IV.2. gezeigt werden soll. Die Gruppe der moral agents
ist gegeniiber der der moral patients exklusiver; fiir ge-
wohnlich zeichnen wir nur Menschen und ldngst nicht alle

Navigator um die mobile App ,Wizard“ ergénzt werden, die
zusitzlich zur Suche nach Rechtsvorschriften oder Normen
und Standards einen komplett strukturierten Entschei-
dungsbaum beinhaltet, der dem Anwender konkrete Vor-
schldge macht, welchen IT-Compliance-Vorgaben er genii-
gen sollte und wie diese fiir ihn zu realisieren sind.

B. Fazit und Ausblick

Der Mensch steht an der Schnittstelle zur Technik, indem er
unmittelbar mit der Umsetzung zeitgeméBer IT-Sicher-
heits- und auch Datenschutzvorgaben betraut ist. Hierfiir
ist ein interdisziplindres Wissen erforderlich, das sowohl
die rechtliche wie auch die technische Betrachtung des
Schutzes im digitalen Arbeitsraum rund um KRITIS wie
auch Industrie 4.0 einbezieht. In der Praxis aber fehlt ein
solches Schnittstellenwissen oftmals; insbesondere KMU
sind mit der Realisierung effektiver Cybersicherheit deshalb
héufig tiberfordert. Mit der Forschung zum IT-Security Na-
vigator wird aus diesem Grunde das Ziel verfolgt, vor allem
das in kleinen wie mittelstdndischen Unternehmen titige
IT-Personal in seiner tiglichen Arbeitspraxis zu entlasten,
indem ihm einerseits ein effektives und gleichermaBen effi-
zientes Werkzeug zur Bestimmung moglicher rechtlicher
Pflichten im Bereich IT-Sicherheit, andererseits zur Kon-
kretisierung der damit verbundenen technischen Vorgaben,
zur Seite gestellt wird. Gerade fiir den mit der Umsetzung
gesetzlicher Bestimmungen konfrontierten Endadressaten,
der moglicherweise nicht immer iiber den unmittelbaren
Zugriff auf juristische Ressourcen sowie auf Normen und
Spezifikationen verfiigt, ist eine solche einfache, schnelle
wie auch verldssliche Erstorientierung wichtig, um die
rechtlichen und technischen MaBstibe seiner Arbeit zeit-
sparend und kostengiinstig definieren zu kénnen. Verschie-
dene Riickmeldungen aus den entsprechenden Fachkreisen
bestitigen dies. Der IT-Security Navigator leistet damit ei-
nen bedeutsamen Beitrag zur Verbesserung der flichen-
deckenden IT-Sicherheit in Deutschland.

— ein kleiner Uberblick - Teil 2

mit Moralfahigkeit im genuinen Sinne des Wortes aus -
einige Menschen wie etwa Kinder und solche mit spezi-
fischen geistigen und korperlichen Einschriankungen kon-
nen temporar oder sogar generell von ihrer Moralfahigkeit
ganz oder teilweise entschuldigt werden. Auch bestimmte
Umstdnde und Unfélle erlauben eine Freisprechung von
Moral.

Einer ganzen Reihe von Wesen und Dingen wie zum Bei-
spiel Tieren, Pflanzen, aber auch Gegenstinden wie dem

*  Teil 1 des Beitrages ist in der InTeR 4/2017 erschienen. Dieser Beitrag
fithrt als Teil 2 die Gliederung aus Teil 1 fort und schlieft unmittelbar
an Punkt II. des 1. Teils an. Mehr iiber die Autorin erfahren Sie auf
Seite III.

1 Floridi/Sanders, On the Morality of Artificial Agents, in: Mindsand
Machines, 14/2004, 349-379, 349.
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teuren Auto, dem Smartphone oder Haus wird indes ein
moralischer Wert zugeschrieben - zumindest in dem Sinn,
dass diese Entititen moralisch bedenkenswert sind, wenn
ihnen vielleicht auch kein Eigen- sondern nur ein hoher
instrumenteller Wert beigemessen wird. Als moralisches
Handlungssubjekt hat man zugleich einen Platz im Kreis
der Werttrdger — dies gilt allerdings nicht umgekehrt. Le-
bewesen und Gegenstdnden kann man abhédngig von der
Perspektive einen moralischen Wert zuschreiben; eine an-
thropozentrische Position argumentiert beispielsweise da-
fiir, dass nur dem Menschen ein Eigenwert zukommt, wei-
tere Ansitze stellen der Patho-, der Bio- und der Physio-
zentrismus dar.?

Innerhalb des Arbeitsbereichs zu Robotern als Werttridgern
wird das menschliche Verhalten gegeniiber artifiziellen
Systemen in den Blick genommen. Hier geht es darum,
wie mit Robotern umzugehen ist und inwiefern ihnen (ge-
gebenenfalls analog zu Tieren und kleinen Kindern) ein
moralischer Wert zukommt, selbst wenn man sich dariiber
einig sein sollte, dass sie selbst nicht zu moralischem Han-
deln in der Lage sind. In dieses Themenfeld fallen alle
Fragen, die artifizielle Systeme als Werkzeuge oder als Er-
ginzungen des Menschen verstehen, wie etwa bei der For-
mulierung von Ethikkodizes in Unternehmen,’ die Frage,
inwiefern Beziehungen zu und mit Robotern denkbar und
wiinschenswert sind,* inwiefern man Roboter ,versklaven’
kann® und wie der Einsatz von artifiziellen Systemen zu
Therapiezwecken zu beurteilen ist.® Innerhalb dieses Ar-
beitsbereichs verbleibt die moralische Kompetenz und
Kompetenzkompetenz bei den menschlichen Designerin-
nen und Designern (und unter Umstinden auch Nutzerin-
nen und Nutzern) artifizieller Systeme. Die menschlichen
JEltern* entscheiden iiber die Moral ihrer Geschépfe und
dartiber, wer im Falle eines Unfalls Verantwortung tréagt.
Sicher ist, dass den kiinstlichen Kreaturen keinerlei oder
zumindest nur wenig Verantwortung zuzuschreiben ist, da
es ihnen an den Kompetenzen mangelt, die als Bedingung
fiir die Moglichkeit von Verantwortungszuschreibung gel-
ten. Auf die Moglichkeiten einer Verantwortungszuschrei-
bung in solchen Féllen reduzierter oder nicht vorhandener
Verantwortungskompetenzen (Kommunikations- und
Handlungsfihigkeit sowie Urteilskraft, vgl. Abschnitt I1.6.)
komme ich unter dem Schlagwort der Verantwortungsnetz-
werke in Abschnitt IV.2. zu sprechen. Verantwortung wird
in der Mensch-Maschine-Interaktion haufig, wenn auch
nicht immer, als rechtliche Kategorie diskutiert.”

Innerhalb des Arbeitsfeldes zu Robotern als moralischen
Handlungssubjekten fragt man insbesondere danach, in-
wiefern Roboter zu moralischem Handeln in der Lage sind,
und folglich, tiber welche Kompetenzen sie in welchem
MaBe dafiir verfiigen mussen. Interessieren sich die einen
in diesem Bereich eher fiir die Zuschreibung von Freiheit®
als Bedingung fiir moralisches Handeln, befassen sich an-
dere eher mit kognitiven Kompetenzen® (Denken, Verste-
hen, Geist, Intelligenz, Bewusstsein, Wahrnehmung und
Kommunikation) und wieder andere mit Empathie und
Emotionen."

Beiden Arbeitsfeldern innerhalb der Roboterethik liegt die
Frage zugrunde, was Moral bzw. was Ethik ist und wie
moralische Urteile gefillt werden." Auch hier lassen sich
(allerdings nicht in diesem Artikel) verschiedene Positionen
unterscheiden; in einem ersten Schritt konnte man vor-

schlagen, allen Wesen Moralfdhigkeit zuzuschreiben, die
in Situationen geraten, in denen moralische Entscheidun-
gen zu treffen sind. So gehen bspw. Wendell Wallach und
Colin Allen in ihrem Werk Moral Machines. Teaching Ro-
bots Right from Wrong (2009) vor. Sie beschreiben vor der
Reflexionsfolie von Philippa Foots klassischem Gedanken-
experiment der Trolley Cases den Fall von ,,,driverless’ train
systems“,"”” in denen in London, Paris und Kopenhagen
bereits seit Mitte der 1960er Jahre Menschen nur als Fahr-

2 Vgl. Krebs, Naturethik im Uberblick, in: Krebs (Hrsg.), Naturethik,
Grundtexte der gegenwairtigen tier- und okoethischen Diskussion,
1997, 337-379, 345. Interessant lieBe sich die Uberlegung an, inwie-
fern ein Bedenken von artifiziellen Systemen als mit einem Eigenwert
ausgestattete Phinomene eine weitere Perspektive eroffnet, die all das
mit einem Eigenwert bemisst, das in einer spezifischen Weise gesteu-
ert oder programmiert bzw. lernfihig ist - ein Mathenozentrismus
sozusagen (von griech. ,matheno®, lernen).

3 Vgl. May, Robotik und Arbeitsschutzrecht, in: Hilgendorf (Hrsg.),
Robotik im Kontext von Recht und Moral, 2014, 99-118.

4 Vgl. Levy, The Ethics of Robot Prostitutes, in: Lin/Abney/Bekey
(Hrsg.), Robot Ethics, The Ethical and Social Implications of Robotics,
2012, 223-231; Scheutz, The Inherent Danger of Undirectional Emo-
tional Bonds between Humans and Social Robots, in: Lin/Abney/
Bekey (Hrsg.), Robot Ethics, The Ethical and Social Implications of
Robotics, 2012, 205-221; Whitby, Do You Want a Robot Lover? The
Ethics of Caring Technologies, in: Lin/Abney/Bekey (Hrsg.), Robot
Ethics, The Ethical and Social Implications of Robotics, 2012,
233-247.

5 Vgl. Petersen, Designing People to Serve, in: Lin/Abney/Bekey
(Hrsg.), Robot Ethics, The Ethical and Social Implications of Robotics,
2012, 283-298; Petersen, The Ethics of Robot Servitude, in: in Journal
of Experimental € Theoretical Artificial Intelligence, 19/2007, 43-54.

6 Vgl. Boeker, Robotik in Betreuung und Gesundheitsvorsorge, in:
Technikfolgenabschitzung, Theorie und Praxis, 22/2013, 62-64; Mis-
selhorn/Pompe/Stapleton, Ethical Considerations Regarding the Use
of Social Robots in the Fourth Age, in: Geropsych 26/2013, 121-133;
Borenstein/Pearson, Robot Caregivers, Ethical Issues Across the Hu-
man Lifespan, in: Lin/ Abney/Bekey (Hrsg.), Robot Ethics, The Ethical
and Social Implications of Robotics, 2012, 251-265; Sharkey/Sahr-
key, The Rights and Wrongs of Robot Care, in: Lin/Abney/Bekey
(Hrsg.), Robot Ethics, The Ethical and Social Implications of Robotics,
2012, 267-282; Datteri/Tamburrini, Ethical Reflections on Health
Care Robotics, in: Capurro/Nagenborg (Hrsg.), Ethics and Robotics,
2009, 35-47.

7 Vgl Lokhorst/van den Hoven, Responsibility for Military Robots, in:
Lin/Abney/Bekey (Hrsg.), Robot Ethics, The Ethical and Social Im-
plications of Robotics, 2012, 145-156; Maring, Mensch-Maschine-
Interaktion, Steuerbarkeit - Verantwortbarkeit, in: Hubig/Koslowski
(Hrsg.), Maschinen, die unsere Briider warden, Mensch-Maschine-In-
teraktion in hybriden Systemen, 2008, 113-129; Asaro, Robots and
Responsibility from a Legal Perspective, in: Proceedings of the IEEE
Conference in Robotics and Automation, Workshop on Roboethics,
2007, 20-24; Floridi/Sanders, On the Morality of Artificial Agents, in:
Minds and Machines 14/2004, 349-379.

8 Vgl. Dorffner, Rationalitat, Emotionalitdt und Korperlichkeit, Konnen
Maschinen Menschen verstehen - und umgekehrt?, in: Schmidinger/
Sedmak (Hrsg.), Der Mensch - ein freies Wesen? Autonomie - Perso-
nalitdt - Verantwortung, 2005, 102-112.

9 Vgl. Clark, Artificial Intelligence and the Many Faces of Reason, in:
Stich/Warfield (Hrsg.), The Blackwell Guide to Philosophy of Mind,
2003, 309-321; Clark, Towards a Cognitive Robotics, in: Adaptive
Behavior, 7/1999, 5-16; Dennett, Cognitive Wheels, The Frame Pro-
blem of Al in: Ford/Glymour/Hayes (Hrsg.), Thinking About Android
Epistemology, 2006, 147-169; Dennett, Brainchildren, Essays on De-
signing Mind, 1998.

10 Vgl. Coeckelbergh, Moral Appearances, Emotions, Robots, and Human
Morality, In: International Journal of Social Robotics, 1/2009,
217-221.

11 Die schwedische Serie Real Humans - Echte Menschen (Aktamin-
niskor, 2012 von Lars Lundstrém) vereint beide Arbeitsfelder mit-
einander, indem es auf der einen Seite um die Einfiihrung von Hubots
(fiir Human Robots) geht, die als hochkomplexe Serviceroboter im
Dienstleistungssektor, in der Industrie und in Privathdusern arbeiten.
Auf der anderen Seite treten sog. ,freie“ Hubots auf, die iiber einen
besonderen ,Code* verfiigen (also iiber eine spezielle algorithmische
Struktur), durch die sie zu autonomen Handlungssubjekten werden.

12 Wallach/Allen, Moral Machines, Teaching Robots Right from Wrong,
2009, 14.
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géaste anzutreffen sind.” Eine moralische Entscheidung
wird - so Wallach und Allen - bereits dann gefillt, wenn
sich auf den Gleisen Menschen befinden, die der Zug zu
tiberrollen droht. Der Zug ,urteilt’, indem er dazu program-
miert ist, immer dann unverziiglich zu stoppen, wenn sich
Menschen auf den Gleisen aufhalten, selbst wenn damit
Unfille im Zuginnern in Kauf genommen werden miissen.

Um diesem Gedanken, dass all denjenigen Wesen (rudi-
mentire) Moralfihigkeit zuzuschreiben ist, die wie Men-
schen in Situationen geraten, in denen moralische Ent-
scheidungen zu treffen sind, noch ein wenig zu folgen,
stellen wir uns einen selbstfahrenden Krankentransport in
einer Notfallsituation vor, der sich mit einer schwer ver-
letzten Jugendlichen auf dem Weg ins néchste Kranken-
haus befindet. Absolut unvorhersehbar tiberquert nun un-
mittelbar vor dem Krankentransport eine weitere Jugendli-
che die StraBe. Ein plétzliches Bremsen hitte den Tod der
Transportierten zur Folge, ein Weiterfahren den Tod der
FuBgingerin. Sowohl eine Entscheidung fiir die eine als
auch fiir die andere Option stellt ein moralisches Urteil dar
beziehungsweise beruht auf einem moralischen Prinzip. Es
kann zunichst keine Rede davon sein, dass ein autonomer
Krankentransport, ausgeriistet mit einer spezifischen algo-
rithmischen Struktur, im genuinen Sinne des Wortes mo-
ralisch handelt. Allerdings dhnelt diese Situation duBerlich
einer solchen, in der sich auch ein Mensch befinden konnte.
In ihrer von auBen beobachtbaren phinomenologischen
Qualitdt gleicht die Maschine - so Wallach und Allen -
rudimentir einem Menschen. Das geniigt, um zumindest
ein Nachdenken iiber Roboter als moral agents nachvoll-
ziehbar erscheinen zu lassen, ohne, dass man sich gleich zu
schlieBen gezwungen fiihlen miisste, dass artifizielle Syste-
me per se, in derselben Weise und in demselben Ausmaf zu
moralischem Handeln befdhigt seien wie Menschen. Wal-
lach und Allen beschreiben mit ihrem Ansatz - auf den im
nun folgenden Abschnitt IV.1. ausfiihrlich eingegangen
wird - eine Version der schwachen KI-These.

IV. Verantwortung in der
Mensch-Maschine-Interaktion

Hiufig wird die Moglichkeit einer Verantwortungsiiber-
nahme von artifiziellen Systemen mit dem Verweis auf die
Kompetenzen als Bedingung fiir die Zuschreibung von Ver-
antwortung bestritten, die bei den fraglichen Maschinen
nicht vorldgen: Roboter wiirden weder iiber Urteilskraft,
Handlungsfiahigkeit, Autonomie noch tiber sonstige Fihig-
keiten verfiigen, die fiir die Ubernahme von Verantwortung
eine Rolle spielten. Wallach und Allen formulieren in ihrem
Buch Moral Machines. Teaching Robots Right from Wrong
(2009) den Ansatz der funktionalen Aquivalenz, mit dem
dieses Problem mangelnder Kompetenzen bei artifiziellen
Systemen umgangen werden kann. Die beiden folgenden
Abschnitte nehmen die Rolle der Verantwortung in den
beiden Arbeitsfeldern der Roboterethik - Roboter als moral
agents bzw. Handlungssubjekte (IV.1. mit Bezugnahme ins-
besondere auf II.6.) und Roboter als moral patients bzw.
Werttrédger (IV.2. unter Rekurs insbesondere auf II.1.-11.5.) -
in den Blick.

1. Roboter als Handlungssubjekte und die Bedingungen
fiir die Moglichkeit zur Verantwortungsiibernahme -
Wallachs und Allens Ansatz funktionaler Aquivalenz'*

Indem Wallach und Allen die Frage stellen, inwiefern Ro-
boter als artifizielle moralische Akteure zu verstehen sind,
definieren sie ,moral agency” als graduelles Konzept mit
zwei Bedingungen, ndmlich Autonomie und Empféanglich-
keit bzw. Empfindlichkeit fiir moralische Werte (,sensitivi-
ty to values“'®). Menschen gelten als moralische Akteure im
genuinen Sinne, allerdings sind einige Maschinen - bei-
spielsweise ein Autopilot, oder das artifizielle System Kis-
met - operationale moralische Akteure zu nennen. Sie sind
autonomer und ethisch empfinglicher als manch ein ande-
res nicht-mechanisches Werkzeug wie zum Beispiel ein
Hammer, und dennoch verbleiben sie immer noch ,totally
within the control of [the] tool’s designers and users“.® In
diesem Sinne sind operationale moralische Akteure ,direct
extensions of their designers’ values“.'”” Nur besondere ar-
tifizielle Systeme haben bereits den Status funktionaler
moralischer Akteursfiahigkeit — so wie das medizinische
ethische Expertensystem MedEthEx.'® Funktionale Morali-
tat bedeutet, dass das fragliche artifizielle System insofern
entweder autonomer und/oder Werte-sensitiver ist, als ein
operationaler moralischer artifizieller Akteur, als funktio-
nale moralische Maschinen ,themselves have the capacity
for assessing and responding to moral challenges“." Wal-
lachs und Allens Ansatz einer graduellen Zuschreibung
von Kompetenzen und Fihigkeiten griindet auf dem Ge-
danken der funktionalen Aquivalenz:

~Just as a computer system can represent emotions without
having emotions, computer systems may be capable of
functioning as if they understand the meaning of symbols
without actually having what one would consider to be
human understanding.“*

13 Hieran schlieBt sich die Debatte um autonome Fahrassistenzsysteme;
vgl. Loh/Loh, Autonomy and Responsibility in Hybrid Systems - The
Example of Autonomous Cars, in: Lin/ Abney/Jenkins (Hrsg.), Robot
Ethics 2.0. From Autonomous Cars to Artificial Intelligence, 2017,
35-50; Hevelke/Nida-Riimelin, Intelligente Autos im Dilemma, in:
Spektrum der Wissenschaft, 10/2015, 82-85; Maurer/Gerdes/Lenz/
Winner (Hrsg.), Autonomes Fahren, Technische, rechtliche und gesell-
schaftliche Aspekte, 2015; Both/Weber, Hands-Free Driving? Auto-
matisiertes Fahren und Mensch-Maschine Interaktion, in: Hilgendorf
(Hrsg.), Robotik im Kontext von Recht und Moral, 2014, 171-187;
Hétitzsch/May, Rechtliche Problemfelder beim Einsatz automatisier-
ter Systeme im StraBenverkehr, in: Hilgendorf (Hrsg.), Robotik im
Kontext von Recht und Moral, 2014, 189-210; Knoll, Pradikative
Fahrassistenzsysteme - Bevormundung des Fahrers oder realer Kun-
dennutzen?, in: Hubig/Koslowski (Hrsg.), Maschinen, die unsere Brii-
der werden. Mensch-Maschine-Interaktion in hybriden Systemen,
2008, 159-171.

14 Die Uberlegungen in diesem Abschnitt kénnen in zahlreichen meiner
Artikel nachgelesen werden - am aktuellsten vgl. Loh/Loh, Auto-
nomy and Responsibility in Hybrid Systems - The Example of Auto-
nomous Cars, in: Lin/ Abney/Jenkins (Hrsg.), Robot Ethics 2.0. From
Autonomous Cars to Artificial Intelligence, 2017, 35-50.

15 Wallach/Allen, Moral Machines, Teaching Robots Right from Wrong,
2009, 25.

16 Wallach/Allen, Moral Machines, Teaching Robots Right from Wrong,
2009, 26.

17 Wallach/Allen, Moral Machines, Teaching Robots Right from Wrong,
2009, 30.

18 Anderson/Anderson/Armen, An Approach to Computing Ethics, in:
Intelligent Systems, IEEE 4/2006, 2-9.

19 Wallach/Allen, Moral Machines, Teaching Robots Right from Wrong,
2009, 9.

20 Wallach/Allen, Moral Machines, Teaching Robots Right from Wrong,
2009, 69.
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Mit ihrem Ansatz funktionaler Aquivalenz beschreiben
Wallach und Allen eine Version der schwachen KI-These,”!
der an der Simulation spezifischer Kompetenzen in artifi-
ziellen Systemen gelegen ist und nicht daran, Maschinen
tatsdchlich im genuinen Sinne des Wortes mit Intelligenz,
Bewusstsein und Autonomie zu konstruieren (starke KI,
irrtimlich auf Turing zurtickgefiihrt??). Wallach und Allen
zufolge stellt eine Annahme starker KI und der daran ge-
kniipften Kompetenzen keine notwendige Bedingung fiir
artifizielle moralische Akteure dar, sondern sie fokussieren
die Zuschreibung von funktional dquivalenten Bedingun-
gen und Verhaltensweisen. Funktionale Aquivalenz bedeu-
tet, dass spezifische Phinomene verstanden werden, ,als
ob“ sie - um das Kant’sche Vokabular der regulativen Ideen
zu nutzen - kognitiven, emotionalen oder anderen Kom-
petenzen und Fahigkeiten entsprechen. Es sei an dieser
Stelle daran erinnert, dass dieses Argument bereits auf
Menschen zutrifft, spitestens allerdings auf Tiere.* Bezlig-
lich anderer Menschen sind wir generell bereit, prima facie
Fahigkeiten wie Vernunft, Bewusstsein und Willensfreiheit
zu statuieren, wenn auch keine Garantie dafiir besteht, dass
die fraglichen Individuen tatsichlich mit besagten Kom-
petenzen ausgestattet sind.”* Die Frage, inwiefern artifiziel-
le Systeme irgendwann in der Tat intelligent, bewusst oder
autonom im Sinne der starken KI-These genannt werden
konnen, wird durch die Frage ersetzt, in welchem Ausmaf
und Umfang die fraglichen Kompetenzen der Funktion ent-
sprechen, die sie innerhalb der moralischen Evaluation
spielen - in diesem Fall dem Verantwortungskonzept. Ver-
niinftiges oder autonomes Handeln eines artifiziellen Sys-
tems wird nur insofern in den Blick genommen, als es als
Voraussetzung dafiir zu deuten ist, Verantwortung zuzu-
schreiben.

Obwohl Wallach und Allen den Ubergang von operationa-
ler iiber funktionale bis hin zu voller bzw. genuiner Moral-
zuschreibung in Abhédngigkeit von den vorliegenden Kom-
petenzen (Autonomie und moralische Sensitivitit) graduell
denken, bleibt es doch schwer vorstellbar, wie (zumindest
in der nahen Zukunft) ein artifizielles System ein funktio-
nales Aquivalent zu der genuin menschlichen Fihigkeit
»second order volitions“* zu bilden entwickeln koénnte
bzw. zu der Fihigkeit, als ,self-authenticating sources of
valid claims“*® tiber selbst gesetzte moralische Primissen
und Prinzipien zu reflektieren. Hilfreich erscheint an dieser
Stelle Darwalls Unterscheidung zwischen vier Formen von
Autonomie: ,personal”, ,moral“, ,rational” und ,agential®
Autonomie.”” Wihrend personliche Autonomie die Fihig-
keit umfasst, Werte, Ziele und letzte Zwecke zu definieren,
zielt moralische Autonomie auf die Moglichkeit, selbst ge-
setzte Prinzipien und ethische Uberzeugungen zu reflektie-
ren. Diese beiden Formen von Autonomie werden wohl
noch fiir eine lange Zeit menschlichen Handlungssubjekten
vorbehalten bleiben. Rationale Autonomie hingegen, die
Darwall zufolge auf Handlungen auf der Basis der
»~weightiest reasons“ griindet, scheint prima facie auch fiir
artifizielle Akteure erreichbar, insofern die besagten Griin-
de funktional dquivalent beispielsweise in Form von Algo-
rithmen repriasentiert werden koénnen. Und erst recht
scheint Akteursautonomie Maschinen zugeschrieben wer-
den zu konnen, die darin besteht, ein spezifisches Verhalten
als ,genuine Handlung® - also nicht vollstindig durch ex-
terne Faktoren determiniert - zu identifizieren. ,,Agential®
Autonomie kann funktional dquivalent durch die Fahigkeit

simuliert werden, interne Zusténde eines artifiziellen Sys-
tems ohne externe Stimuli zu dndern.

Auf der computationalen Ebene lieSe sich die Fahigkeit,
autonom interne Zustinde zu &ndern, beispielsweise in
Form eines algorithmischen Strukturschemas nidher be-
schreiben,”® wodurch es nicht nur méglich wére, die funk-
tionale Aquivalenz von Autonomie zu erkliren, sondern
auch ein Licht auf die Unterscheidung von operationaler
und funktionaler Verantwortungszuschreibung zu werfen.
SchlieBlich geht es im Rahmen dieses Abschnittes darum,
zu erkldren, inwiefern Roboter als moralische Handlungs-
subjekte (im Sinne des ersten Arbeitsfeldes der Roboter-
ethik) identifiziert, sodass sie ebenso als Verantwortungs-
subjekte verstanden werden konnen. Dafiir muss es mog-
lich sein, ihnen in einem funktional dquivalenten Sinne die
Bedingungen fiir die Moglichkeit von Verantwortungs-
tibernahme zuzuschreiben (Kommunikations- und Hand-
lungsfihigkeit sowie Urteilskraft). Wéihrend ,determinierte
Algorithmen“ bei gleichem Input zu demselben Output ge-
langen, gelangen ,deterministische Algorithmen* bei glei-
chem Input iiber dieselben Zwischenschritte zum selben
Output. Vielleicht wire es vorstellbar, Maschinen, die vor-
nehmlich auf der Grundlage deterministischer Algorithmen
funktionieren, in weder der funktionalen noch in der opera-
tionalen Sphére zu verorten - sie immer noch als Maschi-
nen zu sehen, allerdings fast den nicht-mechanischen
Werkzeugen niher als der operationalen Sphire. Diese wird
dann eindeutig mit artifiziellen Systemen betreten, die vor-
nehmlich durch determinierte (aber nicht-deterministische)
Algorithmen strukturiert sind. Und schlieBlich kénnten sol-
che seltenen Fille artifizieller Systeme, die vornehmlich auf
der Grundlage nicht-determinierter (und also nicht-deter-
ministischer) Algorithmen operieren, in der funktionalen
Sphiére lokalisiert werden.

Schauen wir uns ein paar Beispiele an: Das artifizielle Sys-
tem Kismet, das Wallach und Allen als operationalen mora-
lischen Akteur interpretieren, verfiigt in einem duBert ru-
dimentéren Sinne iiber Kommunikationsfahigkeit, insofern
es nur wenige Laute und Worte hervorbringen kann. Ur-
teilskraft — sollte man gewillt sein, Kismets Verhalten tiber-
haupt verniinftig zu nennen - ist minimal darin zu sehen,
dass er auf sehr einfache Fragen reagiert. Allerdings (es sei
an die intersubjektiven Subkompetenzen der Urteilskraft
erinnert, vgl. I11.6.) wire es moglich, Kismet in seiner Be-
grenztheit doch Vertrauen entgegenzubringen, da dieser
Roboter gar nicht die Méglichkeit hat, aus seinem vorgege-
benen Handlungsrahmen auszubrechen. Die gro3te Heraus-

21 Searle, Minds, brains and programs, in: Behavioral and Brain Sci-
ences, 3/3/1980, 417-157.

22 Turing, Computing Machinery and Intelligence, in: Mind, 59/236/
1950, 433-460.

23 Nagel, What is it like to be a bat?, in: The Philosophical Review,
LXXXIII, 1974, 435-450.

24 Coeckelbergh, The Moral Standing of Machines, Towards a Relational
and Non-Cartesian Moral Hermeneutics, in: Philosophy and Tech-
nology, 27/2014, 61-77, 63.

25 Frankfurt, Freedom of the Will and the Concept of a Person, in:
Journal of Philosophy, 68/1/1971, 5-20.

26 Rawls, Justice as fairness, A restatement, 2001, 23.

27 Darwall, The Value of Autonomy and Autonomy of the Will, in:
Ethics 116/2006, 263-284, 265. Ich danke Wulf Loh fiir diese Idee
der Erganzung des Wallch-Allen’schen Modells um Darwalls Auto-
nomie-Typen.

28 Vgl. Sombetzki, Roboterethik - ein kritischer Uberblick, in: Matthias
Maring (Hrsg.), Zur Zukunft der Bereichsethiken, Herausforderungen
durch die Okonomisierung der Welt, 2016, 355-379.
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forderung, Kismet als einen operational verantwortlichen
Akteur zu verstehen, liegt wohl in der Zuschreibung von
Handlungsfihigkeit bzw. Autonomie in ihrer ganzen Kom-
plexitit, da Kismets Folgenbewusstsein (Wissen), Kontext-
wahrnehmung als Geschichtlichkeit, seine Personalitét so-
wie Einflussmoglichkeit doch sehr beschréinkt sind. Kismet
kann seine Ohren, Augen, Lippen sowie seinen Kopf bewe-
gen und reagiert auf externe Stimuli wie die menschliche
Stimme - das ist aber auch schon alles. Zusammengefasst
steht Kismet — in Ubereinstimmung mit Wallachs und Al-
lens Urteil - immer noch vollstindig unter der Kontrolle
seiner Nutzerinnen und Nutzer, seine Algorithmen gelan-
gen ausschlieBlich zu deterministischen Ergebnissen. Kis-
met verantwortungsbefihigt zu nennen, ist vielleicht damit
vergleichbar, einem Saugling oder einigen Tieren Verant-
wortung zuzuschreiben. Und dennoch - verglichen mit
dem Regen, der fiir das Nass-Sein der StraBe nur in einem
metaphorischen Sinne verantwortlich sein kann - eréffnet
die Verantwortungszuschreibung bzgl. Kismet einen Dis-
kussionsraum dariiber, ob es sinnvoll ist, einige artifizielle
Systeme als potenzielle Verantwortungssubjekte zu identi-
fizieren, auch wenn dieser Raum verstindlicherweise recht
klein ist.

Der Roboter Cog ist vielleicht als Beispiel fiir einen in sehr
schwachem MaBe funktional verantwortlichen Akteur zu
sehen, insofern seine Kommunikationsfihigkeit und seine
Urteilskraft gegeniiber Kismet doch deutlich gesteigert
sind. Und was noch wesentlicher erscheinen mag - seine
Handlungsfihigkeit oder Autonomie ist aufgrund eines
sunsupervised learning algorithm“*® deutlich komplexer
als die Kismets. So beginnt Cog, ohne, dass er zuvor in
dieser Weise programmiert worden wére, ein Spielzeugauto
nur noch von vorne oder hinten anzustoBen, um es in
Bewegung zu versetzen, nachdem er durch mehrere Ver-
suche feststellen konnte, dass es sich nicht bewegt, wenn es
von der Seite angestoBen wird. Cog lernt durch Erfahrung,
und vielleicht ist es gerade diese (in seinem Fall in der Tat
begrenzte) Fihigkeit zu lernen, die es uns erlaubt, ihn als
einen schwachen funktionalen Akteur zu verstehen oder
aber als immerhin stark operational verantwortlich. Cog
verantwortungsbefihigt zu nennen, ist wohl vergleichbar
damit, einem jungen Kind Verantwortung zuzuschreiben.
Vor dem Hintergrund dieser Uberlegungen lisst sich Wal-
lachs und Allens Intuition, das oben bereits erwdhnte me-
dizinische Expertensystem MedEthEx als funktionalen mo-
ralischen Akteur zu begreifen, nun bestédtigen, denn sowohl
dessen Urteilskraft, als auch sein Handlungswissen und
seine Autonomie sind deutlich gesteigert im Vergleich zu
den zuvor genannten Beispielen.

Und schlussendlich lassen sich autonome Fahrassistenzsys-
teme als ein weiteres Beispiel fiir operational verantwort-
liche Akteure anfiihren, denn zwar mogen ihre Kommuni-
kationsfahigkeiten und Urteilskraft dhnlich entwickelt sein
wie die von Cog oder sogar weiter. Allerdings ist die Hand-
lungsfihigkeit bzw. Autonomie autonomer Fahrassistenz-
systeme aus guten Griinden in strengen Grenzen gehalten;
sie kdnnen nicht lernen und verfiigen nicht iiber nicht-de-
terminierte (nicht-deterministische) Algorithmen. Im fol-
genden Abschnitt werde ich darauf zuriickkommen, was
zu tun ist, wenn Roboter nicht oder nur zu einem sehr
geringen AusmalB als Verantwortungsakteure einzustufen
sind.

Zusammengefasst kann mit Hilfe von Darwalls Differenzie-
rung zwischen vier Formen der Autonomie in Kombination
mit Wallachs und Allens Ansatz funktionaler Aquivalenz
eine klare Grenze zwischen genuiner (menschlicher) Ak-
teursfahigkeit im vollen Sinne und artifizieller (operationa-
ler und funktionaler) Akteursfihigkeit gezogen werden.
Wihrend menschliche Handlungssubjekte {iber alle vier
Autonomietypen verfiigen, kann Maschinen zumindest
auf absehbare Zeit nur rationale und ,agential* Autonomie
in einer funktional dquivalenten Weise zugeschrieben wer-
den. Insofern es um verschiedene Bereiche der Verantwor-
tungszuschreibung geht (moralische, rechtliche, politische
Verantwortung), ist ein artifizielles System dann autonom
(oder handlungsfihig) zu nennen, wenn es die Kriterien
funktionaler Moralzuschreibung erfiillt. Eine generelle Mo-
difikation der implementierten algorithmischen Strukturen
ist wohl bei keinem artifiziellen System - selbst bei rein
nicht-determinierten (nicht-deterministischen) Sets an Al-
gorithmen - im selben AusmaBl wie im Rahmen der
menschlichen Entwicklung vorstellbar, von der Wiinsch-
barkeit ganz zu schweigen. Trotzdem mutet vor dem Hin-
tergrund des gerade Gesagten der Einwand trivial an, dass
doch auch im Falle nicht-determinierter (nicht-determinis-
tischer) Algorithmen nicht alle vorstellbaren Ergebnisse
moglich sind, dass also artifizielle Systeme letztlich immer
programmiert sind. Denn auch Menschen sind fiir gewdhn-
lich nicht zu allem in der Lage, sondern bleiben in ihren
Moglichkeiten ebenfalls beschriankt, selbst wenn man ihren
adaptiven Spielraum sehr viel groBer einschitzt als der
eines noch so komplexen Roboters jemals sein konnte.

Artifizielle Verantwortungszuschreibung ist bislang nur in
begrenztem MaBe mdoglich. Die besten Aussichten gewéh-
ren evolutiondre Lernmodelle; maschinelles Lernen wird
hier dquivalent zum kindlichen Lernen untersucht. Diese
Ansitze beruhen auf einer meta-ethischen Annahme iiber
die Kontextsensitivitdt von Moral. Moralisches und verant-
wortliches Handeln bedarf der Erfahrung und eines situati-
ven Urteilsvermdgens. Beides kann sich ein artifizielles
System nur verkdrpert aneignen. In den 1990er-Jahren
war es unter anderem Brooks, der als einer der ersten das
Zusammenwirken von artifiziellem System und Umwelt als
Bedingung fiir die Entwicklung von Vermégen und Kom-
petenzen betrachtete und von dieser Annahme ausgehend
das Feld der ,behavior-based robotics” begriindete.** Zahl-
reiche Projekte, die sich an dem Ansatz verkdrperten
menschlichen Lernens orientieren - wie bspw. die Lern-
plattformen iCub, Myon, Cb?, Curi, Roboy (die im Detail
unterschiedlichen evolutionsbasierten Ansitzen folgen) -,
entwickeln Systeme, die sich dhnlich Kindern Kompetenzen
aneignen, aus denen sie dann in spezifischen Kontexten
konkrete Handlungsprinzipien ableiten. Eine Vermutung
geht dahin, dass wir uns hier im Bereich nicht-determinier-
ter (nicht-deterministischer) Algorithmen aufhalten, die ei-
genstindig lernen konnen (evolutionére, genetische Algo-
rithmen).

29 Brooks/Breazeal/Marjanovié¢/Scasselatti/Williamson, The Cog Pro-
ject, Building a Humanoid Robot, in: Nehaniv (Hrsg.), Computation
for Metaphors, Analogy, and Agents, 1999, 52-87, 70.

30 Vgl. Brooks/Breazeal/Marjanovié¢/Scasselatti/Williamson, The Cog
Project, Building a Humanoid Robot, in: Chrystopher Nehaniv (Hrsg.),
Computation for Metaphors, Analogy, and Agents, 1999, 52-87;
Brooks, Intelligence Without Reason, in: Proc. IJCAI-91, 1991,
569-595.
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Bislang ist maschinelles Lernen jedoch nur in nicht mora-
lischen bzw. schwach moralischen Kontexten moglich. Von
Verantwortungsiibernahme lieBe sich also bislang nur in
einem nicht (rein) moralischen (vielleicht juristischen) Sin-
ne sprechen, artifizielle Systeme sind (noch) keine voll ver-
antwortungsbefahigten Akteure.

2. Roboter als Werttrdger und die Relationselemente der
Verantwortung - Verantwortungsnetzwerke

Im vorherigen Abschnitt wurde iiber Wallachs und Allens
Ansatz funktionaler Aquivalenz festgestellt, dass — mit
Blick auf das Arbeitsfeld der Roboterethik, in dem tiber
Roboter als moralische Handlungssubjekte nachgedacht
wird - artifizielle Systeme bislang und in absehbarer Zu-
kunft nicht als Verantwortungsakteure zu identifizieren
sind, insofern die zur Verantwortungszuschreibung nétigen
Kompetenzen (Kommunikations- und Handlungsfihigkeit,
sowie Urteilskraft) nur in einem schwach funktionalen oder
gar nur in einem operationalen Sinne dquivalent simuliert
werden konnen. Da wir Roboter gegenwirtig nicht im ex-
klusiven Kreis der moral agents finden, mochte ich nun
zum Abschluss dieses Artikels ein paar Uberlegungen dazu
anstellen, welche Rolle dem Verantwortungsphédnomen in-
nerhalb des Arbeitsfeldes der Roboterethik zu artifiziellen
Systemen als moral patients - als Werttriger — zuzugeste-
hen ist. Hierzu wird eine Riickbesinnung auf die in den
Abschnitten II.1. bis II.5. vorgestellten fiinf Relationsele-
mente der Verantwortung hilfreich sein.

Wie bereits festgestellt, ist unser traditionelles Verstindnis
von Verantwortung (etymologisch durch die drei Kom-
ponenten wiedergegeben, dass es sich dabei normativ um
die Fihigkeit des Rede-und-Antwort-Stehens handelt, die
mit einer spezifischen psycho-motivationalen Verfasstheit
des fraglichen Verantwortungssubjekts einhergeht; vgl. die
Einleitung zu II.) insofern ein stark individualistisches, als
wir immer ein Subjekt benétigen, das als Verantwortungs-
trager fungiert (vgl. I.1.). Das ist auch bei der Zuschreibung
kollektiver Verantwortung der Fall und schlieBlich auch
dann, wenn wir — obwohl mir an dieser Stelle der Raum
fiir die notigen Ausfithrungen fehlt — anderen Subjekten als
natiirlichen Personen Verantwortung zuschreiben. Nur
dann ist die Zuschreibung von Verantwortung nicht oder
zumindest nur metaphorisch méglich, wenn die potenziel-
len Subjekte die notigen Kompetenzen nicht oder nicht
hinreichend ausgeprigt mitbringen - wie im Fall von
Pflanzen, Tieren, Kindern, Menschen mit einer kérperlichen
oder geistigen Beeintrichtigung oder Behinderung oder
Maschinen. In Fillen, in denen wir Verantwortung zu-
schreiben wollen, aber die Subjektposition der fraglichen
Verantwortlichkeit nicht besetzbar erscheint, haben einige
Verantwortungstheoretiker in den vergangenen Jahren be-
helfsméaBige Begrifflichkeiten zu entwickeln versucht, die
ohne eine Bestimmung dieses Relationselements auskom-
men.*' Ich bin skeptisch, dass damit beziiglich der eigent-
lichen Aufgabe, die das Verantwortungskonzept hat, ndm-
lich - wie in der Einleitung (Abschnitt 1.) ausgefiihrt - in
intransparenten Kontexten, die durch komplexe Hierar-
chien und vielfach vermittelte Handlungsabldufe gekenn-
zeichnet sind, fiir mehr Struktur, mehr Transparenz und
Handlungsorientierung zu sorgen, geholfen ist. SchlieBlich
suchen wir de facto immer nach einer Trégerin oder einem
Trager (Singular oder Plural), die in der Lage sind, die
eingeforderte Verantwortung zu schultern. Traditionell

und etymologisch funktioniert unser Verstindnis von Ver-
antwortung in dieser Weise, weshalb es in meinen Augen
nicht praktikabel erscheint, dieses grundlegende Relations-
element einfach nicht zu besetzen beziehungsweise es mit
einer Wortblase wie dem ,System“ nur oberflachlich zu
bestimmen.

Jetzt scheint es allerdings in der Tat so zu sein, dass wir uns
in Situationen wiederfinden, in denen einige der in das
fragliche Geschehen involvierten Parteien die zur Verant-
wortungszuschreibung notwendigen Kompetenzen nicht
oder nur in einem geringen AusmalB mitbringen, wir aber
dennoch die deutliche Intuition haben, dass es hier um
Verantwortung geht, ohne doch zu wissen, wer nun in
welchem AusmaB zur Verantwortungsiibernahme ange-
sprochen sein kann. Nehmen wir das Beispiel autonomer
Fahrassistenzsysteme, die in Abschnitt IV.1. als operational
verantwortliche artifizielle Akteure eingestuft wurden, ver-
gleichbar mit der Verantwortungsbefihigung eines Saug-
lings, Tieres oder eines sehr jungen Kindes. Das autonome
Fahrassistenzsystem kann zwar einen Werttrager insofern
abgeben, als es Teil unseres moralischen Universums und
moralisch bedenkenswert ist, dass ihm ein instrumenteller
Wert zugeschrieben wird - aber als moralischen Akteur in
einem signifikanten (das heiBt zumindest in einem funk-
tionalen Sinne) lésst es sich nicht begreifen. Und dennoch
wissen wir nicht so recht, ob wir es aus der Verantwortung
ganzlich entlassen kénnen.

Fir solche und vergleichbare Kontexte moéchte ich den
Begriff des Verantwortungsnetzwerkes von Christian Neu-
hiuser® iibernehmen und spezifizieren.” Die diesen Uber-
legungen zugrundeliegende These lautet, dass wir all den-
jenigen Parteien in einer gegebenen Situation Verantwor-
tung zuschreiben, die an dem fraglichen Geschehen betei-
ligt sind, in dem MaBe, in dem sie die notigen Kompetenzen
zur Verantwortungszuschreibung mitbringen. Ein Verant-
wortungsnetzwerk trigt der Tatsache explizit Rechnung,
dass sich innerhalb einer Verantwortungskonstellation in
manchen Fillen Relationselemente iiberlagern kénnen wie
in dem Fall der Verantwortung der Eltern fiir ihre Kinder, in
dem die Kinder (bzw. deren Wohlergehen) einerseits das
Objekt besagter Verantwortlichkeit darstellen, andererseits
auch die Adressatinnen und Adressaten (also den Grund des
Vorhandenseins dieser Verantwortlichkeit).**

31 Vgl. Wilhelms, Systemverantwortung, in: Heidbrink/Langbehn/Loh
(Hrsg.), Handbuch Verantwortung, 2017, 501-524.

32 Vgl. Neuhduser, Roboter und moralische Verantwortung, in: Hilgen-
dorf (Hrsg.), Robotik im Kontext von Recht und Moral, 2014,
269-286.

33 Den ich erstmals mit Wulf Loh in dem gemeinsamen Artikel Auto-
nomy and Responsibility in Hybrid Systems — The Example of Auto-
nomous Cars, in: Patrick Lin/Keith Abney/George Bekey (Hrsg.), Ro-
bot Ethics, 2017, 35-50 auf Wulf Lohs Idee hin zum Einsatz bringe.

34 Zu diesem Beispiel vgl. ausfiihrlich Sombetzki, Verantwortung als
Begriff, Fahigkeit, Aufgabe, Eine Drei-Ebenen-Analyse, 2014, 117 f.
Mit einem Blick auf Normen wie bspw. § 254 BGB lésst sich vielleicht
bereits eine ansatzweise zivilrechtliche Realisierung des Verantwor-
tungsnetzwerkes vermuten. Danach wird der zu ersetzende Schaden je
nach AusmaB des Verschuldens gequotelt; in diese Richtung geht
auch die Moglichkeit des in Anspruch Genommenen, andere Schuld-
ner in Regress zu nehmen, nachdem bereits Schadensersatz geleistet
wurde (Bspw. kann bei einem Unfall, bei dem ein autonomes Fahras-
sistenzsystem beteiligt ist, der Geschidigte zunéchst den Halter des
Fahrzeugs in Anspruch nehmen. Dieser kann ggf. den Hersteller des
Fahrzeugs in Regress nehmen, welcher sich wiederum an den Herstel-
ler der Software wenden kann.). Ich danke Rebecca Sieber fiir diesen
Hinweis.
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Innerhalb des Verantwortungsnetzwerkes ,Verantwortung
im StraBenverkehr” gehoren die autonomen Fahrassistenz-
systeme ebenso dazu wie die menschliche Fahrerin bzw. der
menschliche Fahrer (selbst dann, wenn sie oder er nicht
aktiv am Fahrprozess beteiligt ist), die Besitzerinnen und
Besitzer, die Vertreiberinnen und Vertreiber, die Program-
miererinnen und Programmierer sowie die Designerinnen
und Designer, aber auch die Offentlichkeit, Juristinnen und
Juristen, Fahrlehrerinnen und -lehrer und alle am StrafBen-
verkehr Beteiligten. Verantwortungsnetzwerke haben héu-
fig ungewdhnliche AusmaBe und biindeln in sich unter-
schiedliche Verantwortungsobjekte. Von Verantwortungs-
netzwerken kann man dann sprechen, wenn man eigent-
lich - sehr schon zu veranschaulichen am Fall der
Klimaverantwortung?®® - gar nicht mehr weiB, ob hier in
einem gehaltvollen Sinn Verantwortung definiert werden
kann, gerade weil bspw. die Bestimmung eines Subjekts
schwierig erscheint oder aber sich keine eindeutige Instanz
ausmachen lasst oder aber die normativen Kriterien nicht
benannt werden kénnen. In einem Verantwortungsnetz-
werk erfiillen die involvierten Parteien unterschiedliche
Funktionen bzw. besetzen manchmal mehrere Relations-
positionen zugleich, sind einmal die Verantwortungssub-
jekte, in einem anderen Fall die Instanzen und wieder in
einem anderen Fall das Objekt und vielleicht zugleich
Adressatinnen bzw. Adressaten einer Verantwortlichkeit.

Es wire duBerst schwierig, ein oder mehrere konkrete Ver-
antwortungssubjekte fiir die Verantwortung im StraBenver-
kehr auszumachen, da diese viel zu umfassend ist, als dass
eine Person oder eine geringe Anzahl Einzelner dafiir Rede
und Antwort stehen kénnte. Als Verantwortungsnetzwerk
»Verantwortung im Strafenverkehr werden hier jedoch
mehrere Verantwortungsbereiche - bspw. moralische, ju-
ristische und politische Verantwortlichkeiten (definiert
tiber moralische, juristische und politische Normen) - um-
fasst. Der StraBenverkehr stellt nur das tibergeordnete Ver-
antwortungsobjekt dar, fiir das nicht eine oder mehrere
Personen gehaltvoll ,die’ Verantwortung tragen, das sich
jedoch in unterschiedliche weniger komplexe Verantwor-
tungsgegenstinde ausdifferenziert, fiir die dann die unter-
schiedlichen Parteien jeweils eine spezifische Verantwor-
tung tbernehmen. Verantwortung fiir den StraBenverkehr
kann in einem Fall die Sicherheit der am Straenverkehr
beteiligten Menschen bedeuten, in einem anderen Ver-
stindnis die Verantwortung dafiir, schnell und effizient
von A nach B zu gelangen und in noch einem anderen Fall
die Verantwortung dafiir, dass die moralischen und ethi-
schen Herausforderungen, die mit einer Beteiligung am
StraBenverkehr einhergehen, hinreichend diskutiert bzw.
denjenigen, die sich am StraBenverkehr beteiligen, mit hin-
reichender Ausfiihrlichkeit zuvor deutlich gemacht wur-
den. Uber die beschriebenen (und zahlreiche weitere) Teil-
verantwortungsgegenstinde wird bereits nachvollziehbar,
dass wir jeweils ganz unterschiedliche Subjekte in unter-
schiedlichem AusmaB dafiir zur Verantwortungsiibernah-
me ansprechen wiirden, dass es jeweils unterschiedliche
Instanzen, Adressatinnen bzw. Adressaten und Normen
sind, die zur Konkretisierung der jeweiligen Verantwort-
lichkeit zu definiert werden verlangen.

Gegenwirtig wird ein autonomes Fahrassistenzsystem, das
nur in einem operationalen Sinne als sehr schwacher Ver-
antwortungsakteur identifizierbar ist, die Subjektposition
einer Verantwortlichkeit innerhalb des Verantwortungs-

netzwerkes ,Verantwortung im StrafBenverkehr* nicht be-
setzen konnen, da es immer potenziell qualifiziertere Ver-
antwortungssubjekte gibt. Allerdings ist denkbar, es als
Verantwortungsobjekt und als Adressat in eine oder meh-
rere der Verantwortlichkeiten dieses Verantwortungsnetz-
werkes einzubinden. In dieser Weise kann Verantwortung
im Bereich der Roboterethik, die sich mit artifiziellen Sys-
temen als Werttragern befasst, letztlich alle denkbaren Ma-
schinen in etwaige Verantwortungskonstellationen inte-
grieren.

V. Fazit und Ausblick

Vor dem Hintergrund von Wallachs und Allens Ansatz
einer funktionalen Aquivalenz von Kompetenzen und
kombiniert mit einem algorithmischen Strukturschema lie-
Be sich nun den Positionen eines Anthro-, Patho-, Bio- und
Physiozentrismus eine weitere Sicht zur Lokalisierung von
Phénomenen im moralischen Universum hinzufiigen, die
all die Wesen mit einem Eigenwert bemisst, die lernfdhig
sind - vielleicht einen Mathenozentrismus (vgl. FuBnote 2).
Lernfahigkeit bedeutet mindestens eine Programmierung
durch nicht-determinierte (nicht-deterministische) Algo-
rithmen. Solche Wesen befinden sich im oberen Bereich
der Wallach-Allen’schen funktionalen Moralzuschreibung
und hitten unter dieser Perspektive einen Eigenwert. Ro-
botern, die vor allem auf der Grundlage determinierter
(nicht-deterministischer) Algorithmen arbeiten und sich
eher im Bereich operationaler Moralzuschreibung bewegen,
wiire aus dieser Perspektive immerhin ein hoher instrumen-
teller Wert zuzuschreiben.

Liegen die noétigen Bedingungen fiir Verantwortungs-
zuschreibung im klassischen Sinne nicht vor, lisst sich
nach dem Ansatz funktionaler Aquivalenz Verantwortung
bislang nur als juristische, soziale, politische und wirt-
schaftliche operationale (und gegebenenfalls auch funktio-
nale) Verantwortung denken, nicht aber als moralische
operationale oder funktionale Verantwortung. Es tragen
immer noch die Designer und Nutzer - beziehungsweise
alle beteiligten Menschen - die erste Verantwortung, die
sie wohl auch nie ginzlich abgeben - zumindest so lange
nicht, wie wir in Menschen die einzigen genuinen mora-
lischen Akteure sehen, die iiber alle vier Autonomietypen
nach Darwall verfiigen. Sollten wir irgendwann von funk-
tionaler Verantwortung bei einigen sehr komplexen Ma-
schinen sprechen kénnen, wire denkbar, dass Menschen
zu diesen immer noch in einem dhnlichen Verhéltnis ste-
hen, wie Eltern zu ihren fast erwachsenen Kindern. In Un-
fallsituationen kénnten solche auBergewdhnlichen funk-
tionalen Verantwortungssubjekte ihre menschlichen ,El-
tern’ in Sachen Verantwortungszuschreibung zum Teil ent-
lasten - wenn ihnen auch nicht die Verantwortung géanzlich
abnehmen. Gegenwdrtig lassen sich artifizielle Systeme
immerhin bereits eindeutig als Verantwortungsobjekte
und -adressaten in Verantwortungsnetzwerke einbinden.

35 Zur Klimaverantwortung und den mit dieser Verantwortlichkeit ein-
hergehenden Herausforderungen vgl. ausfiihrlich Sombetzki, Verant-
wortung als Begriff, Fahigkeit, Aufgabe, Eine Drei-Ebenen-Analyse,
2014, Kapitel 13.



