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Roboterethik

Janina Loh tuiber eine noch junge Bereichsethik

Was ist Roboterethik?

Die Roboterethik ist eine noch junge Be-
reichsethik. Thr wird immer wieder vorge-
worfen, sie habe keinen spezifischen Ge-
genstand, da sich Ethik nicht mit Unbeleb-
tem beschéftige (1). Doch selbst wenn sich
herausstellen sollte — was zu untersuchen ist
—, dass Roboter selbst keine moralischen
Handlungssubjekte sein konnen, ist ithnen ein
Platz im moralischen Universum zuzuwei-
sen. SchlieBlich sind wir gewillt, einer gan-
zen Reihe von Entititen einen Wert zuzu-
sprechen — beispielsweise Landschaften,
Okosystemen, Tieren, aber auch Héausern,
Autos oder Smartphones. Um was fiir eine
Art von Wert es sich im Falle artifizieller
Systeme handelt, bleibt freilich zu diskutie-
ren. Doch wo, wenn nicht in der Ethik wiére
der einer solchen Diskussion angemessene
Raum?

In der Roboterethik wird — vergleichbar der
Tierethik — dariiber nachgedacht, inwiefern
Maschinen Werttrdger sind und diskutiert,
inwiefern sie als (rudimentdre) moralische
Akteure gelten konnen (2). Sie stellt traditio-
nelle Fragen mit Blick auf neue potenzielle
Handlungssubjekte — Roboter — (3), wie et-
wa: Welche Kompetenzen erachten wir als
grundlegend fiir moralische Akteursfahig-
keit? Welche moralische (und andere) Werte
sollten wir artifiziellen Systemen implemen-
tieren? Auf was fiir ein moralisches Selbst-
verstindnis ldsst es schliefen, wenn wir Ro-
boter ,schlecht® behandeln (4)? In welchen
Bereichen — Industrie-, Militdr-, Medizin-,
Altenpflege-, Servicerobotik — wollen wir
uns auch zukiinftig ausschlieBlich bzw. in
einem signifikanten Ausmall auf menschli-
che und nicht auf artifizielle Expertise ver-
lassen?

Der Begriff ,,Roboter geht auf das
tschechische Wort ,robota* (Arbeit, Frondi-

enst, Zwangsarbeit) zuriick und wurde 1920
von dem Kiinstler Josef Capek geprigt. Sein
Bruder Karel Capek sprach in dem Theater-
stiick Rossum’s Universal Robots (1921) von
,labori“ fir humanoide Apparaturen, die
dem Menschen Arbeit abnehmen. Der Stutt-
garter Philosophin Catrin Misselhorn zufolge
ist ein Roboter eine elektro-mechanische
Maschine, bestehend aus einer Einwick-
lungseinheit (einem Prozessor), Sensoren,
die Informationen iiber die Welt sammeln
sowie einem Effektor oder Aktor, der Signa-
le in mechanische Abldufe {ibersetzt. Das
Verhalten eines Roboters ist oder wirkt zu-
mindest autonom — er kann, anders als ein
Computer, in seine Umgebung hinein wirken
und auf sie Einfluss nehmen (5).

Die zwei Arbeitsfelder der Roboterethik

In der Roboterethik unterscheidet man zwei
Bereiche. Im einen wird diskutiert, inwiefern
Roboter als moral patients zu verstehen sind,
also passiv als Tridger moralischer Rechte
bzw. inwiefern ihnen ein moralischer Wert
zukommt. Im anderen Feld geht es um die
Frage, inwiefern Roboter moral agents, also
aktiv Trager moralischer Pflichten bzw. mo-
ralische Handlungssubjekte, sein konnen (6).
Beide Arbeitsbereiche ergdnzen einander.

Die Gruppe der moral agents ist gegeniiber
der der moral patients exklusiver; flir ge-
wohnlich zeichnen wir nur Menschen mit
Moralfdhigkeit im genuinen Sinne aus. Einer
ganzen Reihe von Wesen und Dingen wird
indes ein moralischer Wert zugeschrieben —
zumindest insofern, als diese Entitidten mora-
lisch bedenkenswert sind, wenn ithnen viel-
leicht auch kein Eigen-, sondern nur ein ho-
her instrumenteller Wert zuzusprechen ist.
Als moralisches Handlungssubjekt ist man
zugleich Werttrager — dies gilt allerdings
nicht umgekehrt. Die Zuschreibung von mo-
ralischen Werten zu Lebewesen und Gegen-
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stinden ist abhingig von der jeweils einge-
nommenen Perspektive. Eine anthropozentri-
sche Position argumentiert beispielsweise da-
fiir, dass nur dem Menschen ein Eigenwert
zukommt (7). Der Einbezug von artifiziellen
Systemen in den Horizont der mit einem
Eigenwert ausgestatteten Dinge konnte eine
weitere Perspektive eroffnen, einen ,,Mathe-
nozentrismus‘ (von griech. ,,matheno®, ,ler-
nen), der all das mit einem Eigenwert be-
misst, das in einer spezifischen (noch zu er-
orternden) Weise gesteuert oder program-
miert bzw. lernfahig ist.

Im ersten Arbeitsbereich geht es darum, wie
mit artifiziellen Systemen, wie mit Robotern
umzugehen ist, inwiefern ihnen ein Wert zu-
kommt, selbst wenn man sich dariiber einig
sein sollte, dass sie selbst nicht zu moral-
ischem Handeln in der Lage sind. Man ver-
steht hier artifizielle Systeme als Werkzeuge
oder gar als Ergdnzungen des Menschen und
arbeitet an Themen wie beispielsweise der
Formulierung  von  Ethikkodizes in
Unternehmen (8), der Moglichkeit und Wiin-
schbarkeit von Beziehungen zu und mit Ro-
botern (9), der ,,Versklavung® von Robotern
(10) oder der Beurteilung des Einsatzes von
artifiziellen Systemen zu Therapiezwecken
(11). Dabei bleibt die moralische Kompetenz
bei den Menschen: Sie entscheiden iiber die
Moral ihrer Geschopfe und dariiber, wer im
Falle eines Unfalls Verantwortung tragt.

Innerhalb des zweiten Arbeitsfelds, in dem
Roboter als moral agents betrachtet werden,
wird danach gefragt, inwiefern Roboter zu
moralischem Handeln fahig sind und {iber
welche Kompetenzen sie hierfiir in welchem
Malle verfiigen miissen. Dabei geht es um
die Zuschreibung von Freiheit als Bedingung
fiir moralisches Handeln, um die dafiir not-
wendigen kognitiven Kompetenzen (Denken,
Verstehen, Geist, Intelligenz, Bewusstsein,
Wahrnehmung und Kommunikation) aber
auch um Empathie und Emotionen.

Beiden Arbeitsfeldern liegt die Frage
zugrunde, was Moral bzw. was Ethik ist und
wie moralische Urteile gefillt werden.
Grundlegend fiir die Diskussion ist das im

Jahr 2009 erschienene Werk Moral Ma-
chines. Teaching Robots Right from Wrong,
von Wendell Wallach (Yale University) ge-
meinsam mit Colin Allen (Indiana Univer-
sity) verfasst wurde. Sie schlagen vor, allen
Wesen Moralfahigkeit zuzuschreiben, die in
Situationen geraten, in denen moralische
Entscheidungen zu treffen sind.

Sie schlieBen dabei an das von Philippa Foot
stammende Gedankenexperiment der ,,Trol-
ley Cases* an: Eine StraBenbahn droht, fiinf
Personen zu tiberrollen, kann aber durch
Umstellen einer Weiche auf ein anderes
Gleis umgeleitet werden. Ungliicklicherwei-
se befindet sich dort eine weitere Person.
Darf (durch Umlegen der Weiche) ihr der
Tod in Kauf genommen werden, um das Le-
ben der anderen zu retten? (12). Das hat in
der Gegenwart eine Debatte um autonome
Fahrassistenzsysteme aufgeworfen (13).

Eine moralische Entscheidung wird — so
Wallach und Allen — bereits dann gefillt,
wenn sich auf den Gleisen Menschen befin-
den, die der Zug zu iiberrollen droht. Der
Zug ,urteilt’, indem er dazu programmiert
ist, unverziiglich zu stoppen, wenn sich Men-
schen auf den Gleisen authalten. Es kann
zundchst keine Rede davon sein, dass ein
fahrerloser Zug (oder ein anderes autonomes
Fahrassistenzsystem — z. B. ein autonomer
Krankentransport), ausgeriistet mit einer spe-
zifischen algorithmischen Struktur, im genu-
inen Sinne des Wortes moralisch handelt. Al-
lerdings ist diese Situation duBerlich einer
solchen adhnlich, in der sich auch ein Mensch
befinden konnte. In ihrer von auBlen beob-
achtbaren phinomenalen Qualitdt gleicht die
Maschine — so Wallach und Allen — rudi-
mentdr einem Menschen. Das geniigt, um
zumindest ein Nachdenken {iber Roboter als
moral agents nachvollziehbar erscheinen zu
lassen, ohne, dass man sich gleich zu
schlieBen gezwungen flihlen miisste, dass ar-
tifizielle Systeme in derselben Weise und in
demselben Ausmall wie Menschen zu mora-
lischem Handeln beféhigt seien.
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Roboter als Handlungssubjekte

Catrin Misselhorn definiert Akteursfahigkeit
tiber Selbst-Veranlassung (Autonomie) und
Handlungsfahigkeit (Handeln nach Griinden,
14). Autonomie ist fiir zahlreiche philosophi-
sche Ansidtzen zur moralischen Akteursfa-
higkeit artifizieller Systeme zentral, wobei
damit zundchst noch gar nicht Willensfrei-
heit in einem anspruchsvollen metaphysi-
schen Sinne gemeint sein muss. Autonomie
kann auch negativ definiert auf die Abwe-
senheit von &uBlerem Zwang oder direkter
duBerer Kontrolle rekurrieren, was fiir einige
bereits hinreichend ist, um (einigen) Maschi-
nen (rudimentdre) Freiheit zuschreiben zu
konnen (15). Fiir andere — wie etwa Missel-
horn — kann von Autonomie nur dann ge-
haltvoll die Rede sein, wenn die eigenen
Handlungen durch interne Faktoren, die einer
gewissen Kontrolle des Handlungssubjekts
unterliegen, determiniert sind. Autonomie ist
dabei nicht gleichbedeutend mit Nicht-
Determiniertheit. Im Gegenteil — es geht um
eine bestimmte Form der Determination,
ndmlich um Determination durch das fragli-
che Handlungssubjekt selbst.

Wie das in Frage stehende moralische Sub-
jekt zu den handlungsleitenden Griinden ge-
langt, (etwa durch Erziehung oder Program-
mierung), ist fiir diese Position zweitrangig.
Etwas zugespitzt konnte man Programmie-
rung als eine ,harte Form der Erziehung
deuten, umgekehrt Erziehung als eine sehr
,weiche® Form der Programmierung. So ver-
standen ist Autonomie ein graduelles Kon-
zept, da man mehr oder weniger autonom
sein kann und damit auch in einem mehr
oder weniger ausgepragten Mal} handlungs-
fahig. In einer ersten Anndherung lassen sich
Menschen als genuine moralische Akteure
begreifen und Roboter auch, allerdings in
einem sehr viel schwicheren Sinn.

Hinsichtlich des Handelns nach Griinden
(der zweiten Bedingung fiir Akteursfdhig-
keit) sind insbesondere die moralischen
Griinde interessant. Wendel Wallach und Co-
lin Allen haben sich die Frage gestellt, inwie-
fern Roboter als artifizielle moralische Ak-

teure zu verstehen sind. Sie definieren moral
agency als graduelles Konzept, das zwei Be-
dingungen gentigen muss, ndmlich Autono-
mie und Empfinglichkeit bzw. Empfindlich-
keit fur moralische Werte (sensitivity to va-
lues) (16). Menschen gelten fur sie als mora-
lische Akteure im genuinen Sinne; allerdings
sehen sie in einigen Maschinen — beispiels-
weise einem Autopiloten oder dem artifiziel-
len System Kismet (das seine Ohren, Augen,
Lippen sowie seinen Kopf bewegen und auf
externe Stimuli wie die menschliche Stimme
reagieren kann) — operationale moralische
Akteure. Und dennoch verbleiben sie immer
noch ,totally within the control of [the]
tool’s designers and users” (a.a.O. S. 26). In
diesem Sinne sind operationale moralische

Akteure ,,direct extensions of their designers’
values” (ebd. S. 30).

Fiir eine weitergehende Autonomie bzw. mo-
ralische Sensitivitit fithren Wallach & Allen
den Begriff der ,,funktionalen Moralitét* ein.
Funktionale Moralitit bedeutet, dass das
fragliche artifizielle System insofern entwe-
der autonomer und/oder werte-sensitiver ist
als ein operationaler moralischer artifizieller
Akteur, als funktionale moralische Maschi-
nen ,,themselves have the capacity for asses-
sing and responding to moral challenges”
(Wallach & Allen 2009: 9). Nur besonderen
artifiziellen Systeme kommt der Status funk-
tionaler moralischer Akteursfahigkeit zu —
etwa dem medizinisch-ethischen Experten-
system MedEthEx, dem die Prinzipien der
biomedizinischen Ethik von Beauchamp und
Childress implementiert sind (17).

Dieser Ansatz der funktionalen Moralitit, der
graduellen Zuschreibung von Kompetenzen
und Fahigkeiten, griindet auf dem Gedanken
der funktionalen Aquivalenz: ,,Just as a com-
puter system can represent emotions without
having emotions, computer systems may be
capable of functlonmg as if they understand
the meaning of symbols without actually
having what one would consider to be human
understanding” (ebd.: 69). Funktionale Aqui-
valenz bedeutet, dass spezifische Phdnomene
verstanden werden, ,»als ob* sie kognitiven,
emotionalen oder anderen Kompetenzen und
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Janina Loh
Féhigkeiten entsprechen.
Starke und schwache KI

Der Ansatz funktionaler Aquivalenz beruht
auf der Unterscheidung zwischen starker und
schwacher Kiinstlicher Intelligenz. Starke KI
meint Maschinen, die im genuinen Sinne des
Wortes mit Intelligenz, Bewusstsein und
Autonomie ausgeriistet sind. Schwache KI
(18) ist bescheidener: Ihr ist lediglich an der
Simulation spezifischer Kompetenzen in arti-
fiziellen Systemen gelegen. Stuart Russel
und Peter Norvig definieren in ihrem Stan-
dardwerk Artificial Intelligence. A Modern
Approach (2003) die starke und schwache
KI-These wie folgt: ,,[T]he assertion that
machines could possibly act intelligently (or,
perhaps better, act as if they were intelligent)
is called the weak Al hypothesis by philoso-
phers, and the assertion that machines that do
so are actually thinking (as opposed to simu-
lating thinking) is called the strong Al hy-
pothesis® (19, p. 947).

Wallach und Allen verzichten auf die An-
nahme einer starken KI und der daran ge-
kniipften Kompetenzen hinsichtlich artifi-
zieller moralischer Akteure. Vielmehr fokus-
sieren sie sich auf die Zuschreibung von
funktional &dquivalenten Bedingungen und
Verhaltensweisen. Die Frage, inwiefern arti-
fizielle Systeme irgendwann intelligent, be-
wusst oder autonom im Sinne der starken KI-
These genannt werden konnen, wird durch

'| der menschlichen Fahigkeit,

die Frage ersetzt, in welchem Ausmal} und
Umfang die fraglichen Kompetenzen der
Funktion entsprechen, die sie innerhalb der
moralischen Evaluation spielen.

Wallach und Allen denken sich den Uber-
gang von operationaler {iber funktionale bis
hin zu voller Moralzuschreibung abhingig
von den genannten Kompetenzen Autonomie
und moralische Sensitivitét graduell. Es ist
jedoch schwer vorstellbar, wie ein artifiziel-
les System ein funktionales Aquivalent zu
hoherstufige
Wiinsche (die ,second-order volitions*
Frankfurts, 20) bilden zu kénnen, entwickeln
konnte. Hilfreich erscheint hier Darwalls Un-
terscheidung zwischen vier Formen von Au-
tonomie: ,,personal®, ,,moral®, ,rational“ und
»agential® Autonomie (21). Wahrend person-
liche Autonomie die Fahigkeit umfasst, Wer-
te, Ziele und letzte Zwecke zu definieren, be-
inhaltet moralische Autonomie die Moglich-
keit, selbst gesetzte Prinzipien und ethische
Uberzeugungen zu reflektieren. Diese beiden
Formen von Autonomie werden wohl noch
fiir lange Zeit menschlichen Akteuren vorbe-
halten bleiben, hingegen sieht Darwall ratio-
nale Autonomie prima facie auch fiir artifi-
zielle Akteure erreichbar. Rationale Auto-
nomie griindet auf ,weightiest reasons*
(Darwall), die funktional dquivalent etwa in
Form von Algorithmen repréasentiert werden
konnen. Erst recht scheint ,,agential autono-
my“ als ein spezifisches Verhalten, das nicht
vollstindig durch externe Faktoren bestimmt
ist, Maschinen zuschreibbar. ,,Agential auto-
nomy“ kann funktional dquivalent durch die
Féhigkeit simuliert werden, interne Zustinde
eines artifiziellen Systems ohne externe Sti-
muli zu dndern.

Zur Erklarung der These funktionaler Aqui-
valenz ldsst sich Daniel Dennetts Modell
dreier Bedeutungsebenen — der ,physical
stance®, der ,,design stance* und der ,,mten-
tional stance” — heranziehen (22). Auf der in-
tentionalen Beschreibungsebene wird inten-
tionalistisches Vokabular wie beispielsweise
Wiinsche und Uberzeugungen zur Beschrei-
bung von Phidnomenen genutzt, ohne anzu-
nehmen, dass diese Phinomene (in diesem
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Fall Wiinsche zu haben und Uberzeugungen
auszubilden) tatsdchlich existieren.

Wallach und Allen sehen die operational arti-
fiziellen Systeme vollstindig in der Kontrol-
le der Designerlnnen und Nutzerlnnen.
Funktional moralfdhige Roboter sind jedoch
in einem gewissen — und sei es auch nur ge-
ringen — Maf3e lernfdhig. Eine Grenzziehung
zwischen nicht-moralischen Werkzeugen,
operational nicht lernfdhigen und funktional
lernfdhigen Maschinen ldsst sich auf der
computationalen Ebene in Form eines algo-
rithmischen Strukturschemas vorzunehmen,
indem man sich die Unterscheidung zwi-
schen determinierten und deterministischen
Algorithmen zunutze macht (23): Wiahrend
deterministische Algorithmen bei gleichem
Input zu demselben Output gelangen, gelan-
gen determinierte Algorithmen bei gleichem
Input ebenfalls zum selben Output, weisen
allerdings bei der Wahl der Zwischenschritte,
die dahin fiihren, einen gewissen Spielraum
auf. Es ist vorstellbar, Maschinen, die auf der
Grundlage deterministischer Algorithmen
funktionieren — also gewissermallen ,,deter-
minierter sind als nur determinierte Algo-
rithmen —, weder in der funktionalen noch in
der operationalen Sphire zu verorten. Man
konnte sie immer noch als Maschinen sehen,
allerdings fast den nicht-mechanischen
Werkzeugen ndher als der operationalen
Sphére. Denn im Rahmen rein deterministi-
scher algorithmischer Strukturen gibt es kei-
nerlei Spielraum — von artifizieller Lernfa-
higkeit ganz zu schweigen. Die Sphére ope-
rationaler Moralfdhigkeit wiirde dann mit
den artifiziellen Systemen betreten, die vor-
nehmlich durch determinierte (aber nicht-
deterministische) Algorithmen strukturiert
sind. Und die Fille artifizieller Systeme, die
vornehmlich auf der Grundlage nicht-deter-
minierter (und also nicht-deterministischer)
Algorithmen operieren, konnten in der funk-
tionalen Sphire lokalisiert werden, denn die-
se verfliigen sowohl was die Zwischenschritte
als auch was das Ergebnis anbelangt, iiber
einen grofleren Spielraum. Hier lieBe sich
auch von artifizieller Lernfahigkeit sprechen.

Zwei Beispiele

Das artifizielle System Kismet kann seine
Ohren, Augen, Lippen sowie seinen Kopf
bewegen und reagiert auf externe Stimuli wie
die menschliche Stimme. Wallach und Allen
interpretieren dieses System als operationa-
len moralischen Akteur und sprechen ihm in
einem duflert rudimentdren Sinne ethische
Sensitivitdt zu. Die grofite Herausforderung,
Kismet als einen operational moralischen
Akteur zu verstehen, liegt in der Zuschrei-
bung von Autonomie, steht er doch immer
noch vollstindig unter der Kontrolle seiner
Nutzer und funktioniert wohl mageblich auf
determinierten (aber nicht-deterministischen
oder gar rein deterministischen) algorithmi-
schen Strukturen.

Der Roboter Cog ist ein Beispiel fiir einen
sehr schwach funktionalen Akteur. Seine
ethische Sensitivitdt ist im Vergleich zu der
Kismets deutlich gesteigert. Auch seine Au-
tonomie ist aufgrund eines ,unsupervised
learning algorithm* (24, p. 70) deutlich
komplexer als Kismets. So beginnt Cog, oh-
ne, dass er zuvor in dieser Weise program-
miert worden wire, ein Spielzeugauto nur
noch von vorne oder hinten anzustof3en, um
es in Bewegung zu versetzen, nachdem er
durch mehrere Versuche feststellen konnte,
dass es sich nicht bewegt, wenn es von der
Seite angestoen wird. Cog lernt durch Er-
fahrung, und vielleicht ist es gerade diese (in
seinem Fall sehr begrenzte) Fahigkeit zu ler-
nen, die es uns erlaubt, ihn als einen schwa-
chen funktionalen Akteur zu verstehen oder
aber als immerhin stark operationalen. Cog
funktioniert wohl maflgeblich auf determi-
nierten (aber nicht-deterministischen) oder
sogar bereits auf nicht-determinierten (und
damit nicht-deterministischen) algorithmi-
schen Strukturen.

Auch autonome Fahrassistenzsysteme lassen
sich als ein Beispiel fiir operationale Akteure
anfiihren, da ihre Autonomie mit guten
Griinden in strengen Grenzen gehalten ist;
sie konnen nicht lernen und verfiigen nicht
iiber nicht-determinierte Algorithmen.
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Kismet

Mit Hilfe von Darwalls Differenzierung kann
eine klare Grenze zwischen genuiner
(menschlicher) Akteursfiahigkeit im vollen
Sinne und artifizieller (operationaler und
funktionaler) Handlungsfahigkeit gezogen
werden. Wihrend menschliche Akteure tiber
alle vier Autonomietypen, ndmlich persona-
le, moralische, rationale und agentiale Auto-
nomie, verfiigen, ist Maschinen zumindest
auf absehbare Zeit nur rationale und agentia-
le Autonomie funktional dquivalent zuzu-
schreiben.

Eine generelle Modifikation der implemen-
tierten algorithmischen Strukturen analog der
evolutiondren menschlichen Entwicklung ist
bei keinem artifiziellen System vorstellbar
(von der Wiinschbarkeit ganz zu schweigen).
Vorstellungen, in denen Maschinen die
Weltherrschaft iibernehmen, da sie in der
Lage sind, ihre eigenen Parameter vollig un-
gebunden zu manipulieren, bleiben irreale
Utopien. Denn auch bei nicht-determinierten
Algorithmen sind nicht alle vorstellbaren Er-
gebnisse moglich. Auch Menschen bleiben in
thren Moglichkeiten immer beschriankt, ob-
wohl man ihren adaptiven Spielraum sehr
viel groBer einschétzt als der eines noch so
komplexen Roboters jemals sein konnte.

Moral implementieren — drei Anséitze

Es lassen sich generell drei Vorgehensweisen
differenzieren, die Roboter mit Moralitit
ausstatten: Top-down-Ansitze, Bottom-up-
Ansitze und hybride Ansétze (25).

Im Rahmen der Top-down-Ansitze werden
eine Reihe ethischer Prinzipien oder Regeln,
nach denen sich das artifizielle System in
einer fraglichen Situation richten soll, wie
etwa Immanuel Kants Kategorischer Impera-
tiv, die Goldene Regel, die zehn Gebote oder
die drei (bzw. vier) Asimovschen Roboterge-
setze, einprogrammiert. Letztere gehdren zu
den berithmtesten und in der Robotik und
KI-Forschung bis in die Gegenwart gerne als
Gedankenexperiment genutzten Beispielen
fiir top down zu programmierende Regel-
Sets. In Asimovs Kurzgeschichte Runaround
von 1942 lauten sie:

,,One, a robot may not injure a human being,
or, through inaction, allow a human being to
come to harm. [...] Two, [...] a robot must
obey the orders given it by human beings ex-
cept where such orders would conflict with
the First Law. [...] And three, a robot must
protect its own existence as long as such pro-
tection does not conflict with the First or

Second Laws* (26).

Das sogenannte nullte Asimovsche Gesetz,
um das Asimov in seinem Roman Aufbruch
zu den Sternen die drei ersten Roboterge-
setze ergdnzt, besagt, dass ein Roboter die
Menschheit nicht verletzen oder durch Pas-
sivitdt zulassen darf, dass sie zu Schaden
kommt.

Bei den Top-down-Ansitzen ist generell je-
doch mit mindestens zwei Schwierigkeiten
zu rechnen:

Zum einen sind Regeln oder gar einzelne
Begriffe nur (wenn iiberhaupt) reduziert im-
plementierbar. Thre Interpretation ist kon-
textsensitiv. Die Programmierung ist jedoch
auf eine (oder mehrere) eindeutige Interpre-
tationen angewiesen. Zum anderen kann ein
Konflikt zwischen den einzelnen Regeln auf-
treten. Legt man einen monistischen Ansatz
zugrunde, wird eine einzelne Regel (etwa
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Kants Kategorischer Imperativ) program-
miert, aus der alle Handlungsanweisungen
situativ abzuleiten sind. Ein solcher mo-
nistischer Ansatz nimmt an, dass es keine
moralischen Dilemma-Situationen gibt, da
die Grundregel so formal ist, dass sie fiir alle
Situationen eine konfliktfreie Antwort geben
kann. Praktisch besteht aufgrund des Ab-
straktionsgrades des Moralprinzips die Ge-
fahr, dass das fragliche artifizielle System
nichts daraus wird konkret ableiten kénnen.

Also: Je konkreter die Formulierung der
moralischen Prinzipien, desto eher ist das
kiinstliche System in der Lage, einen Fall in
der Praxis unter das Prinzip zu subsumieren.
Aber: Je konkreter besagte moralische Prin-
zipien, desto groBler ist die Gefahr des Re-
gelkonflikts. Es fehlt bei einem reinen Top-
down-Ansatz das, was man ,gesunden Men-
schenverstand* nennt.

Bottom-up-Ansitze basieren auf der Grund-
lage von Lern- und evolutiondren Algorith-
men (randomisierte, stochastische oder prob-
abilistische Algorithmen). Es handelt sich
um nicht-determinierte Algorithmen, bei
denen nicht reproduzierbare und undefinierte
Zustinde auftreten. Im Gegensatz zu deter-
minierten Algorithmen gelangt man in einem
begrenzten Wabhrscheinlichkeitsrahmen zu
nicht programmierten Zustdnden. So arbeitet
Klaus Mainzer an dynamischen Systemen, in
denen durch die komplexe Wechselwirkung
der Elemente neue Eigenschaften des Ge-
samtsystems erzeugt werden, die nicht auf
die einzelnen Elemente zuriickzufiihren sind
(Emergenz; 27). Dabei werden nicht von
vornherein moralische Regeln bzw. Sets an
Regeln vorgegeben, sondern lediglich basale
Parameter formuliert bzw. basale Kompeten-
zen implementiert. Artifizielle Systeme ent-
wickeln darauf durch verschiedene Formen
des Lernens (Trial and Error, Imitation, In-
duktion und Deduktion, Exploration, Lernen
iiber Belohnung, Assoziation und Konditio-
nierung) moralisches Verhalten (28).

Bei den Bottom-up-Ansidtzen unterscheidet
man Evolutionsmodelle (29) von Modellen
menschlicher Sozialisation (30). Erstere si-

mulieren moralisches Lernen evolutionér,
indem in einem kiinstlichen System vonein-
ander leicht unterschiedene Programme
einen ethischen Fall zu evaluieren haben.
Diejenigen Programme, die ihn zufrieden-
stellend 16sen, kommen in die ,ndchste Run-
de‘, in der sie miteinander rekombiniert
weitere ethische Félle 16sen. Evolutionire
Ansitze konnen noch vor dem Einsatz von
Modellen menschlicher Sozialisation in
fritheren Stadien der Moralentwicklung in
Robotern zum Einsatz kommen.

Modelle menschlicher Sozialisation beriick-
sichtigen die Rolle von Empathie und Emo-
tionen fiir moralisches Lernen. Dabei ist
zwischen zwei Formen von Mitgefiihl zu dif-
ferenzieren (31): zwischen perzeptueller
Empathie, die bereits dann gegeben ist, wenn
eine beobachtete Emotion bei mir eine ver-
gleichbare oder kongruente Reaktion bei
meinem Gegeniiber auslost (32) und imagi-
nativer Empathie, die einen Perspektivwech-
sel in Form eines Sich-Hineinversetzen in
das Gegeniiber erfordert. Perzeptuelle Empa-
thie wird mithilfe bestimmter ,,Theories of
Mind“ oder iiber neuronale Resonanz und
das Wirken von Spiegelneuronen erkléart und
lie sich bereits rudimentdr in artifiziellen
Systemen hervorrufen (33). Uber diese
grundlegende Form des Mitgefiihls als Wur-
zel von prosozialem Verhalten verfligen
bereits kleine Kinder, aber auch Schimpan-
sen (34).

Die zweite und deutlich komplexere Form
des Mitgefiihls ist die imaginative Empathie,
die sich auf der Grundlage der perzeptuellen
Empathie entwickelt und bislang nur in der
menschlichen Sozialisation entsteht, nicht
aber mehr bei Primaten. Sie ist kognitiv an-
spruchsvoller und in komplexere Formen
moralischen Urteilens und Handelns invol-
viert (35). Zumindest bei der perzeptuellen
Empathie ist es denkbar, dass sie sich in der
basalen Form eines Affektprogrammes (36)
als automatisiertes Reaktionsschema auch
Robotern zuschreiben ldsst — als zu Emo-
tionen dquivalenten Zustinden.
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Geht es bei den Top-down-Ansétzen also im
Grunde um die Implementation und An-
wendung a priori festgelegter moralischer
Regelsets, wird bei den Bottom-up-Ansétzen
generell die  Moglichkeit  moralischen
Lernens in den Blick genommen. Sie beru-
hen auf einer metaethischen Annahme {iber
die Kontextsensitivitit von Moral, die bei
Top-down-Ansdtzen gerade fehlt. Moral-
isches Handeln und Entscheiden bedarf der
Erfahrung und eines situativen Urteilsver-
mogens. Beides kann sich ein artifizielles
System nur verkdrpert aneignen. In den
1990er Jahren war es u. a. Rodney Brooks,
der als einer der ersten das Zusammenwirken
von kiinstlichem System und Umwelt als
Bedingung fiir die Entwicklung von Fahig-
keiten betrachtete und von dieser Annahme
ausgehend das Feld der ,,behavior-based ro-
botics* begriindete (37). Zahlreiche beriih-
mte Beispiele der gegenwirtigen Robotik
und KI-Forschung, die sich an dem Ansatz
verkdrperten menschlichen Lernens orien-
tieren — wie belsplelswelse die Lernplattfor-
men iCub, Myon, Cb?, Curi, Roboy (die im
Detail sehr unterschiedlichen evolutions-
basierten Ansétze folgen) —, entwickeln Ro-
boter, die sich dhnlich Kindern Kompetenzen
aneignen, aus denen sie in spezifischen Kon-
texten konkrete Handlungsprinzipien able-
iten.

Hybride Ansitze kombinieren Top-down-
mit Bottom-up-Ansétzen, indem ein ethi-
scher Rahmen basaler Werte vorgegeben
wird, der dann durch Lernprozesse an spezi-
fische Kontexte anzupassen ist. Dabei ist die
Auswahl der fraglichen Regeln von dem Ein-
satzbereich des Roboters abhdngig. Um von
einem hybriden Modell sprechen zu kdénnen,
muss das System in einem anpassungsfahl-
gen Spielraum agieren konnen, innerhalb
dessen es auf die Wertvorstellungen seiner
NutzerInnen kontextsensitiv reagiert. Catrin
Misselhorn (38) entwirft im Rahmen der Al-
tenpflegerobotik gegenwirtig ein solches hy-
brides System.

Bereits Georges Canguilhelm hat von einem
Spielraum gesprochen (wenn auch noch
nicht in einem roboterethischen Kontext) und

unterschiedliche potenzielle ,,Freiheitsgrade*
eines ,,Mechanismus* expliziert (39, S. 185
f.). Je mehr Spielraum, je mehr Freiheits-
grade oder Handlungspotenzial ein Mecha-
nismus aufweist, desto weniger Teleologie
im Sinne einer Finalitit liegt Canguilhem zu-
folge vor (ebd. S. 213). Ubertragen auf hy-
bride Ansdtze bedeutet das, dass ein arti-
fizielles System desto mehr Adapt1v1tat und
Moglichkeit zur Wertanpassung aufweist, je
weniger es an einen spezifischen Zweck ge-
bunden ist (und umgekehrt). So muss etwa
ein komplexer Serviceroboter fiir Privat-
hiuser, der nicht nur in der Kiiche unter-
stiitzen oder im Garten bei der Anlegung der
Blumenbeete mit anfassen, sondern ebenso
fiir gelegentliche FuBmassagen und Tipps in
der Kombination bestimmter Outfits und Ac-
cessoires zu Diensten stehen soll, liber einen
sehr viel groBBeren adaptiven Spielraum und
damit iliber eine deutlich geringere Finalitit
verfligen als ein vergleichsweise einfacher
Roboter, der nur den Tisch zu decken und
die Spiilmaschine einzurdumen hat. Ein sol-
cher komplexer Serviceroboter wére deshalb
unter der Perspektive hybrider Ansétze zu
entwickeln, da er zwar aufgrund seines Ein-
satzbereiches in Privathdusern in einem be-
stimmten moralischen Rahmen agiert (top-
down), hier allerdings in hohem Grade fle-
xibel die Anweisungen der Nutzerlnnen auf-
nehmen und antizipieren konnen muss (bot-
tom-up).

Viele stehen diesen Ansdtzen kritisch
gegeniiber. So Hubert L. Dreyfus, der die
Entwicklung artifizieller Systeme von ihren
Urspriingen an kritisch reflektiert hat. Er
verweist auf die menschliche Kreativitdt als
den kategorialen Unterschied zu Maschinen,
den diese nicht werden iiberwinden kénnen
(40) Hervorragend geeignet sind sie ihm zu-
folge allerdings zur Informationsverarbei-
tung im Sinne von komplexen Rechenvor-
giangen. Sicher ist, dass in absehbarer Zu-
kunft nicht mit Robotern als moral agents zu
rechnen ist, insofern Autonomie und ethische
Sensitivitdt nur in einem schwach funktiona-
len oder gar nur in einem operationalen Sin-
ne dquivalent simuliert werden kénnen.
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Roboter als ,,moral patients*

Inwiefern aber sind artifizielle Systeme als
moral patients — als Werttrdger — zu identifi-
zieren?

Im Straenverkehr gerdt ein autonomes
Fahrassistenzsystem aller Voraussicht nach
nicht allzu hiufig in Situationen von morali-
scher Relevanz, einmal vorausgesetzt, es hilt
sich stets an die Straenverkehrsordnung,
fahrt nicht zu schnell und dréngelt nicht. In-
nerhalb des Rahmens normaler Fahrroutine
scheint es weniger um eine etwaige (Un-
)Moralitit des autonomen Wagens zu gehen,
als vielmehr um Programmierungsfehler von
letztlich strafrechtlichem Belang, die in den
Kompetenzbereich des Herstellers fallen. Ein
autonomes Fahrassistenzsystem sollte in Un-
fallsituationen ja gerade in der Lage sein, die
wahrscheinlichen Folgen in Millisekunden
zu berechnen und nach einem zuvor definier-
ten Setting zu agieren (41).

Stellen wir uns einige Kinder vor, die uner-
wartet auf die Strale und direkt vor ein auto-
nomes Auto springen. Das autonome Fahras-
sistenzsystem berechnet nun, dass es nicht
mehr rechtzeitig wird bremsen konnen. Es
konnte hingegen sowohl in den Gegenver-
kehr lenken als auch in die andere Richtung,
in der sich hinter einem Briickengeldnder ein
Abhang auftut. Wéhrend das Auto im Rah-
men der ersten Option (die Spur halten und
bremsen) mit hoher Wahrscheinlichkeit die
Kinder iiberfahren oder sie schwer verletzen
wirde, verlore im Rahmen der zweiten und
dritten Option (Gegenverkehr und Abhang)
mindestens der/die FahrerIn das Leben. Sze-
narien dieser Art thematisieren eine Ent-
scheidung von groB3er moralischer Relevanz,
fiir die es keine eindeutige, keine korrekte,
Antwort bzw. Losung gibt. Bleibt keine Zeit,
in der fraglichen Situation an Stelle des Au-
tos tiber das weitere Vorgehen nachzudenken
und sich dementsprechend zu entscheiden,
wird der autonome Wagen vermutlich mit
einer standardisierten Reaktionsweise aus-
gestattet zu reagieren — beispielsweise in sol-
chen und dhnlichen Féllen immer zu brem-
sen. Das ist es, was diese Dilemma-Fille, in

denen das autonome Auto iiber Zeit und
Kompetenz verfiigt, die Situation zu analy-
sieren und nach einer vorgegebenen Agenda
zu reagieren, grundlegend von Situationen
unterscheidet, in denen ein menschlicher
Fahrer reflexartig handelt (42:75).

Utilitaristische Versuche, einen Nutzen aller
einzelnen Beteiligten und vor diesem Hinter-
grund den Gesamtnutzen zu berechnen, sind
generell problematisch. Viel zu viele Fakto-
ren, die auch Menschen nicht allgemein ver-
bindlich bedenken konnten, miisste das auto-
nome Auto in den Blick nehmen k&énnen.
Dariiber hinaus ist in einigen Fillen mit fiir
manche Beteiligten folgenschweren Ent-
scheidungen zu rechnen, wie die, dass der
autonome Wagen immer Motorradfahrer
tiberfahrt, die einen Helm und nicht diejeni-
gen, die keinen tragen (43). Wiirde dies all-
gemein bekannt, konnte es Motorradfahrer
dazu animieren, sich ohne Helm auf thre Ma-
schine zu setzen, was zu weniger Sicherheit
im Stralenverkehr fiihrte. Doch alle diese
Schwierigkeiten einmal bei Seite gelassen,
fiihrt John Taurek ein prinzipielles Argument
gegen das konsequenzialistische Denken in
diesem Zusammenhang an: Es sei langst
nicht eindeutig, dass die Zahlen in solchen
Dilemma-Situationen zdhlen sollten, da ,,suf-
fering is not additive in this way* (44: 308).
Was hier auf dem Spiel stlinde, ist der Ver-
lust von etwas individuell duBlerst Wertvol-
lem, weshalb es nicht sinnvoll erscheint, un-
parteiisch und gleichwie objektiv den Verlust
addieren zu wollen: ,,His loss means so-
mething to me only, or chiefly, because of
what it means to him. It is the loss to the in-
dividual that matters to me, not the loss of
the individual” (ebd.: 307).

Bislang konnte noch niemand eine Losung
fiir solche Dilemma-Félle finden, die allen
unseren moralischen Intuitionen gerecht
wird. Deshalb scheint es schlicht falsch zu
sein, dem autonomen Fahrassistenzsystem
durch die Hersteller eine Standardreaktion zu
implementieren. Denn hierdurch wiirde die
Autonomie der Fahrerlnnen beeintriachtigt.
Der Hersteller ist flir die Gewéhr der Einhal-
tung der oben beschriebenen Fahrroutine zu-
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standig, im Sinne eines fehlerfreien Funktio-
nierens und der Sicherheit des Autos. Doch
so lange es noch einen Fahrer des Wagens
gibt — selbst dann, wenn sie bzw. er gar nicht
selbst fahrt —, bleibt diese Person fiir die mo-
ralischen Entscheidungen des Fahrzeugs ver-
antwortlich (45). Die moralische Verantwor-
tung des hybriden Systems — bestehend aus
Fahrer und autonomen Wagen (46) — wird
insofern zwischen Auto und Fahrerin geteilt,
als der Wagen selbst, abhédngig von seinem
Grad an Aufonomie und moralischer Sensiti-
vitdt, bis auf Weiteres ausschliefllich fiir die
Standard-Fahrparameter verantwortlich ist,
die Fahrerin bzw. der Fahrer hingegen fiir die
moralisch relevanten Entscheidungen des
Autos, die nicht durch die Stralenverkehrs-
ordnung abgedeckt werden.

Daher ist ein nicht-konsequenzialistischer
Ansatz fiir den Umgang mit den oben ge-
schilderten Dilemma-Situationen angebracht,
der die Autonomie der Fahrer sowie ihre Fa-
higkeit, Rede und Antwort zu stehen, ernst
nimmt. Da dem Auto selbst mit grof3er
Wabhrscheinlichkeit bis auf weiteres keine
genuine Moralfdhigkeit zuzuschreiben ist,
werden Entscheidungen moralischer Natur
noch fiir eine sehr lange Zeit den menschli-
chen Akteuren vorbehalten bleiben — sowohl
dem Fahrer wie auch der Gesellschaft. In
dem Malle, in dem autonome Fahrassistenz-
systeme eine immer deutlichere funktionale
(und nicht blof3 operationale) Moralitéit inne-
haben, werden sie immer fahiger, eine gege-
bene Situation unter den moralischen Prinzi-
pien des moralisch verantwortlichen Akteurs
zu analysieren und auf diese Weise Schritt
fiir Schritt immer besser darin, diese Prinzi-
pien auf reale Stralenverkehrssituationen zu
libertragen.

Da die oben beschriebenen Dilemma-Fille
kein spontanes Nachdenken gestatten, sind
etwaige moralische Entscheidungen der Fah-
rerin bzw. des Fahrers zuvor zu treffen — et-
wa in Form der Erstellung eines moralischen
Profils; wvielleicht {iber einen Fragebogen
oder mit Hilfe eines Programms. Es erscheint
plausibel, dass diese moralischen Settings
tiber eine elektronische Identifikation gesi-

chert werden; wie ein elektronischer Schliis-
sel oder iiber das Smartphone der Wagenbe-
sitzerInnen (gesetzt den Fall, die notigen Si-
cherheitsvorkehrungen konnen garantiert
werden).

Hieraus folgt, dass die IT-Abteilungen, die
fiir die Programmierung der autonomen
Fahrmechanismen zustidndig sind, ein ethi-
sches Training zu absolvieren haben, um in
der Lage zu sein, die potenziell moralisch re-
levanten Situationen zu antizipieren, zu iden-
tifizieren und angemessene Interfaces zu
entwickeln, die verlédsslich die moralischen
Uberzeugungen threr Kunden aufgreifen.
Dariiber hinaus ist ein breit gefiihrter Diskurs
vonnoten, um ein Bewusstsein fiir solche Di-
lemma-Situationen und die Herausforderun-
gen, die mit ihnen einhergehen, zu schaffen
und die Verkehrsteilnehmer auf ihre morali-
sche Verantwortung vorzubereiten.

Unser traditionelles Verstindnis von Ver-
antwortung (47), das in den hier beschriebe-
nen Fillen zum Ausdruck kommt, ist inso-
fern stark individualistisch, als wir immer ein
Subjekt als Verantwortungstrigerin bendti-
gen. Eine Zuschreibung von Verantwortung
ist nicht oder zumindest nur metaphorisch
moglich, wenn die potenziellen Akteure die
notigen Kompetenzen (Kommunikationsfa-
higkeit, Autonomie bzw. Handlungsfahigkeit
und Urteilskraft) nicht oder nicht hinreichend
ausgeprdgt mitbringen — wie Kinder, Men-
schen mit einer korperlichen oder geistigen
Beeintrachtigung oder Maschinen. Fiir sol-
che Fille wurden in den vergangenen Jahren
behelfsmiBige Begrifflichkeiten entwickelt,
die ohne eine Bestimmung dieses Relations-
elements auskommen (48). Doch damit ist
der eigentlichen Aufgabe des Verantwor-
tungskonzepts — in intransparenten Kontex-
ten, die durch komplexe Hierarchien und
vielfach vermittelte Handlungsabliufe ge-
kennzeichnet sind, fir mehr Struktur, mehr
Transparenz und Handlungsorientierung zu
sorgen —, nicht gedient, suchen wir doch de
facto immer nach einem Trager der eingefor-
derte Verantwortung.

Allerdings haben wir es hier mit Situationen
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zu tun, in denen einige der in das Geschehen
involvierten Parteien die zur Verantwortung
notwendigen Kompetenzen nicht oder nur in
einem geringen Ausmall mitbringen. Neh-
men wir wieder das Beispiel autonomer
Fahrassistenzsysteme als operational morali-
sche Akteure: Ein solches System ist inso-
fern ein Werttrédger, als es Teil unseres mora-
lischen Universums ist, insofern ihm ein in-
strumenteller Wert zukommt — aber als mo-
ralischer Akteur in einem signifikanten (d. h.
zumindest in einem funktionalen) Sinne lasst
es sich nicht begreifen. Und dennoch haben
wir die Intuition, dass wir es aus der Verant-
wortung nicht ginzlich entlassen kénnen.

Fiir solche und vergleichbare Kontexte eines
Lokalisierungsversuchs artifizieller moral
patients im moralischen Universum habe ich
den Begriff des Verantwortungsnetzwerkes
von Christian Neuhéuser (49) iibernommen
und spezifiziert (50). Die diesen Uberlegun-
gen zugrundeliegende These lautet, dass wir
all denjenigen Parteien in einer gegebenen
Situation Verantwortung zuschreiben, die an
dem fraglichen Geschehen beteiligt sind und
zwar in dem Malle, in dem sie die ndtigen
Kompetenzen zur Verantwortungszuschrei-
bung mitbringen. Ein solches Verantwor-
tungsnetzwerk tragt der Tatsache Rechnung,
dass sich innerhalb einer Verantwortungs-
konstellation in manchen Fillen Relations-
elemente iiberlagern konnen. Ein Beispiel
dafiir ist die Verantwortung der Eltern fiir ih-
re Kinder. Hier stellen die Kinder (bzw. de-
ren Wohlergehen) einerseits das Objekt der
Verantwortlichkeit dar, sie sind aber auch die
Adressaten (also den Grund des Vorhanden-
seins dieser Verantwortlichkeit; ausfiihrlich
dazu 47: 117f). Zum Verantwortungsnetz-
werk ,,Verantwortung im StraBBenverkehr*
gehoren alle am StraBBenverkehr Beteiligten.

Verantwortungsnetzwerke haben haufig un-
gewOhnliche Ausmalle — als weitere Beispie-
le wéren die Verantwortungsnetzwerke ,,Kli-
maverantwortung*, ,,Verantwortung in inter-
nationalen Beziehungen* und auch ,,deutsche
Verantwortung® zu nennen — und biindeln in
sich unterschiedliche Verantwortungsobjek-
te. Von Verantwortungsnetzwerken ist dann

zu sprechen, wenn man sich — sehr schon zu
veranschaulichen am Fall der Klimaverant-
wortung (47: Kapitel 13) — gar nicht recht si-
cher ist, ob hier in einem gehaltvollen Sinn
Verantwortung definiert werden kann: wenn
die Bestimmung eines Subjekts schwierig er-
scheint, wenn sich keine eindeutige Instanz
ausmachen ldsst oder die normativen Krite-
rien nicht benannt werden konnen. In einem
Verantwortungsnetzwerk erfiillen die invol-
vierten Parteien unterschiedliche Funktionen
bzw. besetzen manchmal mehrere Relations-
positionen zugleich. Sie konnen die Verant-
wortungssubjekte sein, in einem anderen Fall
die Instanzen und wieder in einem anderen
Fall zugleich Objekt und Adressat.

Es wire nicht moglich, ein oder mehrere
konkrete Verantwortungssubjekte flr ,die
Verantwortung im Stralenverkehr auszuma-
chen, da diese viel zu umfassend ist, als dass
eine Person oder eine geringe Anzahl Ein-
zelner dafiir Rede und Antwort stehen konn-
te. Im Verantwortungsnetzwerk ,,Verantwor-
tung im Stralenverkehr* werden mehrere
Verantwortungsbereiche — moralische, juri-
stische, politische, aber auch &sthetische und
andere (definiert liber moralische, juristische,
politische sowie dsthetische Normen) — ein-
gefasst. Der Stralenverkehr stellt das {iber-
geordnete Verantwortungsobjekt dar, fiir das
nicht eine oder mehrere Personen die Ver-
antwortung tragen. Es differenziert sich
vielmehr in mehrere weniger komplexe Ver-
antwortungsgegenstinde aus, flir die dann
die unterschiedlichen Parteien jeweils eine
spezifische = Verantwortung iibernehmen.
Verantwortung fiir den Straflenverkehr kann
in einem Fall die Sicherheit der am Stra3en-
verkehr beteiligten Menschen bedeuten, in
einem anderen Verstindnis die Verantwor-
tung dafir, schnell und effizient von A nach
B zu gelangen, aber auch die &asthetische
Gestaltung von StraBenverlauf und Biir-
gersteigen und in noch einem anderen Fall
die Verantwortung dafiir, dass die morali-
schen und ethischen Herausforderungen, die
mit einer Beteiligung am StraBBenverkehr
einhergehen, diskutiert bzw. denjenigen, die
sich am StraBlenverkehr beteiligen, zuvor
hinreichend deutlich gemacht wurden. All
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diese und zahlreiche weitere Verantwortlich-
keiten sind Teil des Verantwortungsnetzwer-
kes ,Verantwortung im StraBenverkehr®.
Dabei werden unterschiedliche Subjekte in
unterschiedlichem Ausmal} zur Verantwor-
tungsiibernahme angesprochen, verschiedene
Instanzen, Adressaten und Normen.

Ein autonomes Fahrassistenzsystem kann
gegenwirtig nur ein sehr schwacher Verant-
wortungsakteur sein. Es kann deshalb die
Subjektposition einer Verantwortlichkeit in-
nerhalb des  Verantwortungsnetzwerkes
,Verantwortung im Stralenverkehr® nicht
besetzen, gibt es doch immer potenziell qua-
lifiziertere Verantwortungssubjekte — wie die
Fahrerin bzw. den Fahrer. Allerdings ist
denkbar, es als Verantwortungsobjekt und als
Adressat in eine oder mehrere der Verant-
wortlichkeiten dieses Verantwortungsnetz-
werkes einzubinden. In dieser Weise kann
Verantwortung im Bereich der Roboterethik,
die sich mit artifiziellen Systemen als Wert-
tragern befasst, letztlich alle denkbaren Ma-
schinen in etwaige Verantwortungskonstella-
tionen integrieren.

Fazit und Ausblick

Mit Einteilung der Roboterethik in zwei Ar-
beitsfelder — Roboter als moral patients und
als moral agents — wird ein grundlegender
Vergleich zwischen Roboter- und Tierethik
moglich. Da kiinstliche Systeme bislang nur
in einem operationalen bzw. in einem
schwach funktionalen Sinne als moralische
Akteure 1dentifizierbar sind, betreffen die
meisten Fragen, mit denen wir uns aktuell
innerhalb der Robotik in Industrie, Service
und Kriegsfilhrung konfrontiert sehen, fast
ausnahmslos den Bereich der Roboterethik
zu artifiziellen Systemen als Werttragern. Es
lasst sich den Positionen eines Anthro-, Pa-
tho-, Bio- und Physiozentrismus eine weitere
Sicht zur Lokalisierung von Phinomenen im
moralischen Universum hinzufiigen — viel-
leicht ein Mathenozentrismus (wie oben vor-
geschlagen) —, die alle Wesen mit einem
Eigenwert bemisst, die lernfdhig sind. Lern-
fahigkeit bedeutet mindestens eine Pro-
grammierung durch nicht-determinierte Sets

an Algorithmen. Solche Phidnomene befin-
den sich im oberen Bereich der Wallach-
Allen’schen funktionalen Moralzuschreibung
und hédtten unter dieser Perspektive einen
Eigenwert. Weiterhin wire es moglich, Ro-
botern, die insbesondere auf der Grundlage
determinierter (aber nicht-deterministischer)
Sets an Algorithmen arbeiten und sich eher
im Bereich operationaler Moralzuschreibung
bewegen, immerhin einen hohen instrumen-
tellen Wert zuzuschreiben.

Das Konzept der Verantwortungsnetzwerke
erlaubt eine Lokalisierung auch der artifiziel-
len Systeme — aber letztlich aller Phéno-
mene, da diese Idee nicht auf Maschinen
beschrankt i1st — im moralischen Universum,
die die Kompetenzen moralischer Akteurs-
fahigkeit und Verantwortungszuschreibung
nicht oder nicht hinreichend mitbringen.
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