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Abstrakt. Rozwoj technik obliczeniowych, robotyki, druku 3D i technologii materiatowych umozliwia
tworzenie zaawansowanych systemow robotow, ktére moga autonomicznie rozmnazac sie i ewoluowac.
Powstajaca technologia ewolucji robotéw rzuca wyzwanie istniejacej etyce sztucznej inteligencji, poniewaz
wrodzona adaptacyjnosc, stochastycznosc i ztozonosc systemow ewolucyjnych stwarzaja liczne zagrozenia.
Trudno jest lekcewazy¢ mozliwe implikacje dwdch kluczowych funkcjonalnosci ewoluujacych robotow:
samoreplikacji i losowej zmiany formy oraz zachowania robota. Samoreplikacja umozliwia robotom
rozmnazanie sie bez interwencji cztowieka. Mutacje lub losowe zmiany ewolucyjne moga prowadzi¢ do
niepozadanych i szkodliwych zachowan robotéw, zagrazajac ludzkim interesom. Za kazdym razem, gdy
powstaje technologia, ktdra nie jest bezposrednio kontrolowana przez cztowieka, i gdy proces ten jest
nieprzewidywalny, rodza sie pytania o ryzyko i odpowiedzialno$¢. W artykule porusza sie kwestie mozliwego
ryzyka powstania szkéd i odpowiedzialnosci w powigzaniu z kluczowym problemem kontroli ludzkiej nad
procesem ewolucji. Zagadnienie odpowiedzialnosci za sztuczng inteligencje uznano za szczegdlnie istotne
zaréwno z etycznego, jak i prawnego punktu widzenia. Generalnie odpowiedzialno$¢ dotyczy petnego
spektrum zdarzen ex post (kto zawinit, jaki byt powdd) oraz ex ante (jakie dziatania nalezy podja¢, by zmniej-
szy¢ ryzyko, czyli co jest zaniedbaniem i kto je popetnia) i z reguty spoczywa na ludziach. Problemem jest
jednak istnienie luk w zakresie odpowiedzialnosci za powstate szkody czy zdarzenia niepozadane, w ktérych
uczestnicza ludzie i systemy sztucznej inteligencji, jakich nie da sie wypetni¢ tradycyjnymi koncepcjami
przypisania odpowiedzialnosci. W artykule wskazano na proponowany w literaturze przedmiotu sposéb
kompleksowego rozwigzania problemu luk w zakresie odpowiedzialnos$ci za sztuczng inteligencje, oparty
na idei projektowania systemow socjotechnicznych umozliwiajacych znaczaca kontrole cztowieka, czyli
systeméw dostosowanych do ludzkich intencji i mozliwosci.

Celem artykutu jest wskazanie na pilng potrzebe ciggtego poszukiwania odpowiedzi na pytanie: w jaki
sposéb mozna odpowiedzialnie kontrolowac ewolucje robotow?

Stowa kluczowe: robotyka ewolucyjna, etyka, prawo cyberprzestrzeni, znaczaca kontrola cztowieka, luki
w odpowiedzialnosci
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Abstract. Development of computational techniques, robotics, 3D printing and materials technologies
enables the creation of advanced robotic systems that can autonomously reproduce and evolve. Emerging
robotic evolution technology challenges existing Al ethics. The inherent adaptability, stochasticity and
complexity of evolutionary systems pose numerous threats. It is difficult to underestimate the possible
implications of two key functionalities of evolving robots: self-replication and random change of robot
form and behavior. Self-replication allows robots to reproduce without human intervention. Mutations
or random evolutionary changes can lead to undesirable and harmful behavior of robots, threatening
human interests. Whenever a technology is developed that is not under direct human control and the
process is unpredictable, questions of risk and liability arise. The article addresses both possible risk of
harm and liability in connection with the key issue of human control over the process of evolution. The
issue of responsibility for artificial intelligence was considered to be particularly important from both an
ethical and legal point of view. In general, responsibility covers the full spectrum of events ex post (who
is at fault, what was the reason), and ex ante (what actions should be taken to reduce the risk, i.e. what
is negligence and who commits it), and usually rests with people. The problem, however, is the existence
of gaps in the scope of liability for damages or adverse events involving people and artificial intelligence
systems that cannot be filled with traditional concepts of assigning responsibility. The article indicates
a method of comprehensively solving the problem of gaps in liability for artificial intelligence, proposed in
the literature, based on the idea of designing social engineering systems that enable “meaningful human
control”, i.e. systems adapted to human intentions and capabilities.

The aim of the article is to indicate the urgent need for a continuous search for an answer to the question
of how to responsibly control the evolution of robots.

Keywords: evolutionary robotics, ethics, cyber low, meaningful human control, responsibility gaps

Wstep

Mozna powiedzie¢, ze idea ewolucji robotéw ma juz sto lat. Stynna sztuka
Karela Capkal, ktdry jako pierwszy, zupelnie niechcacy, uzyt stowa ,,robot’, zostata
opublikowana w 1920 r. Pod koniec utworu roboty s3 na skraju wyginiecia, a jeden
z ludzi, Alquist, radzi im: ,,Jesli chcesz zy¢, musisz si¢ rozmnazac jak zwierzeta”.

W roku 1920 byl to fantastyczny pomyst, ale nierealny. We wspotczesnym $wie-
cie, z szybko rozwijajaca sie sztuczng inteligencja i robotyka, to wcigz fantastyczny
pomyst, ale juz nie niemozliwy. Pod koniec XX wieku przeniesiono zasady ewolucji
biologicznej do sfery technologii wdrazanych w symulacjach komputerowych.
Algorytmy ewolucyjne okazaly si¢ zdolne do rozwigzywania trudnych problemoéw
z roznych dziedzin naukowych i technicznych, oferujac przewage nad tradycyjnymi
metodami optymalizacji i projektowania (Ashlock, 2006; de Jong, 2006; Eiben, Smith,
2003). Algorytmy ewolucyjne zostaly réwniez zastosowane do opracowania sprzetu
(ang. hardware) i oprogramowania (ang. software) robotéw autonomicznych, co
zaowocowalo powstaniem nowej dziedziny o nazwie robotyka ewolucyjna (Nolfi,
Floreano, 2000; Bongard, 2013; Vargas, di Paolo, Harvey et al., 2014; Doncieux,
Bredeche, Mouret, Eiben, 2015).

Do tej pory prace nad robotyka ewolucyjng prowadzono gléwnie w ramach
symulacji komputerowych. Nieliczne doniesienia naukowe zawieraty informacje

1 R.U.R. - Rossum’s Universal Robots (Capek, 1920).
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o samoreprodukujacych si¢ maszynach fizycznych (Lipson, Pollack, 2000; Krieg-
man, Blackiston, Levin, Bongard, 2020). Nie byly to jednak przyktady rozwiazan
dotyczacych stricte ewolucji ich systemoéw; w reprodukcji powstawaty identyczne,
niezmieniajace si¢ klony.

Sytuacja ta jednak szybko si¢ zmienia. Po pierwszym duzym osiagnigciu, jakim
w dziedzinie robotyki i sztucznej inteligencji (ang. Artificial Itelligence, AI) bylo przej-
$cie od wetware? do software w XX wieku, ewolucja jest u progu drugiego znaczacego
etapu. Tym razem dotyczy to przejscia od software do hardware® (Ellery, 2020).

Nauka i technologia zwigzane z ewolucja robotéw wynosza obawy dotyczace
sztucznej inteligencji i robotyki na nowy poziom, przede wszystkim dzieki zjawisku,
ktére zwykto nazywac si¢ second order engineering lub second order design (Eiben, Ellers,
Meynen, Nyholm, 2021). Obecna praktyka to first order system: sztuczna inteligencja
i roboty sa opracowywane i skonstruowane bezposrednio przez ludzi. Ewolucyjna
technologia robotéw radykalnie zmienia ten obraz; zamiast konstruowac robota
do realizacji okreslonego zadania, tworzy si¢ system ewolucyjny, ktéry umozliwia
powstanie robota. Kwestie etyczne, moralne i kwestie bezpieczenistwa powinny zatem
zostac przeksztalcone w zasady projektowania i wskazéwki metodologiczne dla ludzi.

Nowe wyzwania etyczne zwigzane z ewolucja robotow sa zakorzenione we wro-
dzonej nieprzewidywalno$ci procesu ewolucyjnego. Ewolucja przebiega w wyniku
generowania dziedzicznej zmiennosci (rekombinacji i mutacji) w potaczeniu z selek-
cja, ktora faworyzuje bardziej udane formy kosztem duzej liczby nietrafionych.
Rozwoj robotdéw przez zautomatyzowang (re)produkcje moze zatem doprowadzi¢
do powstania znacznej liczby dowolnych form robotéw, co zwigksza prawdopodo-
bienstwo niezamierzonego tworzenia robotéw o szkodliwych zachowaniach. Co
wigcej, kluczowe zmiany ewolucyjne czgsto zachodza w postaci innowacji, ktore
wynikajg z przeorganizowania istniejacych cech dla nowych funkcji. Dokonujaca
sie w taki sposdb ewolucja jest wysoce nieprzewidywalna zaréwno pod wzgledem
kierunku, jak i wielko$ci, zwigkszajac tym samym prawdopodobienstwo, ze rozwi-
jajace si¢ roboty beda mialy nieoczekiwane mozliwosci. Oprocz tego mutacja lub
losowe zmiany ewolucyjne w projekcie moga prowadzi¢ do niepozadanych zacho-
wan robotow, dziatajac na szkode ludzkich intereséw. Przed opracowaniem nowej
technologii z tak potencjalnie duzymi konsekwencjami powinno si¢ zatem okresli¢
poziom akceptowalnosci mozliwych konsekwencji oraz sposoby przewidywania
niepozadanych skutkow.

2 Technologia komputerowa, w przypadku ktérej ludzki moézg uzywany jest jako model sztucznych

systemow opartych na procesach biochemicznych.

W roku 2019 inzynierowie z Uniwersytetu Cornella na podstawie technologii, ktorg nazwali DASH
(DNA-based Assembly i Synthesis of Hierarchical), stworzyli syntetyczny material wykazujacy trzy
kluczowe cechy zycia: metabolizm, zdolno$¢ samomontazu i samoorganizacj¢. Zbudowane z niego
maszyny zachowuja si¢ zupelnie tak jak zywe organizmy. Sa zdolne do poruszania si¢ i metaboli-
zmu, pochlaniajg energie, rozwijaja si¢ i rozpadaja, a takze ewoluuja (podano za: Usidus, 2023).
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Za kazdym razem gdy powstaje technologia, ktora nie jest bezposrednio kon-
trolowana przez cztowieka (technologie bez ,kierownicy”), i gdy proces ten jest
nieprzewidywalny, rodza si¢ pytania o ryzyko i odpowiedzialnos¢ (Santoni de Sio,
van den Hoven, 2018; Nyholm, 2020). Czy korzysci z uzytkowania nowej tech-
nologii przewyzszaja jej mozliwe negatywne skutki? Jesli wystepuja negatywne
skutki, jak mozemy je minimalizowac¢ i kontrolowac? Wreszcie, co jest wazne, gdy
sprawy wymykaja si¢ spod kontroli, kto jest za to odpowiedzialny (Maternowska,
2022)? Odpowiedz na te pytania wymaga nie tylko rozwiazan z zakresu techniki
i technologii, lecz takze rozstrzygnie¢ rodzacych si¢ probleméw etycznych, ktore
dotycza podejmowania dzialan zapobiegajacych ewentualnym szkodom. Mozna
argumentowac, ze takie obawy s na obecnym etapie rozwoju niepotrzebne, jednak
jesli zacznie si¢ mysle¢ o mozliwych negatywnych skutkach w momencie, gdy te
zaistniejg, to najprawdopodobniej bedzie juz za pdzno.

Ryzyko

Cho¢ pomyst eksplozji sztucznej inteligencji z udzialem samoreplikujacych
sie, superinteligentnych maszyn wydaje sie by¢ moze zbyt futurystyczny, pojawiaja
sie opinie, zar6wno w $rodowisku akademickim, jak i poza nim, ktdre traktuja go
bardzo powaznie. Wsréd tych, ktérzy wyrazaja/wyrazali swoje obawy, sa/byli filo-
zofowie, tacy jak Nick Bostrom* i Toby Ord>, czy tez wybitne osobistoéci, takie jak
Elon Musk i niezyjacy juz Stephen Hawking.

Juz teraz trudno zlekcewazy¢ mozliwe implikacje dwéch kluczowych funkcjo-
nalnosci ewoluujacych robotéw: samoreplikacji i losowej zmiany formy i zachowania
robota. Samoreplikacja umozliwia robotom rozmnazanie si¢ bez interwencji czto-
wieka. Mutacje lub losowe zmiany ewolucyjne moga prowadzi¢ do niepozadanych
i szkodliwych zachowan robotdéw, zagrazajac ludzkim interesom.

Kilka dziedzin nauki doswiadczylo podobnego dylematu w zakresie bezpieczen-
stwa podczas rozwoju nowych technologii i pézniejszych eksperymentéw. Biome-
dyczne dylematy etyczne sg zazwyczaj rozstrzygane na podstawie zasad, takich jak
autonomia, nieszkodzenie (unikanie krzywdy), dzialanie ,,dla dobra” i sprawiedliwo$¢
(za: Eiben, Ellers, Meynen, Nyholm, 2021). W kontekscie eksperymentéw techno-
logicznych dodano pojecie odpowiedzialnosci (van de Poel, 2016), a konkretnie,
w dziedzinie sztucznej inteligencji, pojecie wyjasnialnosci (ang. explicability), co

4 Szwedzki filozof, profesor Uniwersytetu Oksfordzkiego, autor licznych prac dotyczacych transhuma-

nizmu (idei zakladajacej wykorzystanie osiagnie¢ nauki i techniki w celu przezwyciezenia ludzkich
ograniczen). Magazyn ,,Foreign Policy” umiescit go na licie 100 czotowych myslicieli $wiata.
Australijski filozof i etyk, zwigzany z efektywnym altruizmem. Jest pracownikiem naukowym
Instytutu Przysztoéci Ludzkosci w Oxfordzie. W swojej pracy badawczej skupia si¢ na kwestiach
zwigzanych z ryzykiem egzystencjalnym.
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oznacza, ze gdy algorytmy oparte na sztucznej inteligencji sa wykorzystywane do
podejmowania moralnie wrazliwych decyzji, ludzie powinni by¢ w stanie uzyskac
rzeczywiste, bezposrednie i jasne wyjasnienie procesu decyzyjnego lub uzasadnienie
decyzji wynikajacej z algorytmu (Floridi, Cowls, Beltrametti et al., 2018).

W robotyce ewolucyjnej wszystkie te zasady majg istotne znaczenie. Ryzyko
szkody i kwestia odpowiedzialno$ci musi by¢ jednak rozwazona szczegétowo, co
z kolei jest $cisle zwiazane z kluczowq kwestig kontroli i potencjalng jej utraty. Zwykle
uwaza si¢, ze aby konkretna istota ludzka lub grupa ludzi byta odpowiedzialna za
jaki$ proces lub jego wynik, musi mie¢ mozliwos¢ kontrolowania tego procesu lub
jego wyniku. Co wiecej, utrate kontroli mozna uznac za forme szkody, poniewaz
zazwyczaj postrzega si¢ ja jako podwazanie ludzkiej autonomii oraz zagrozenie dla
innych wartosci (takich jak na przyktad dobrostan), ktére w pewnym stopniu zaleza
od naszej zdolnosci do kontrolowania tego, co si¢ woké! nas dzieje.

Najwiekszy problem w przewidywaniu mozliwych zagrozen w przypadku ewo-
luujacych robotéw polega na tym, ze ma si¢ do czynienia z systemem, ktory z natury
ciggle si¢ zmienia. Ryzyko szkody musi zatem by¢ oceniane pod katem potencjalnej
trajektorii przyszlych zmian i kierunkéw rozwoju procesu ewolucyjnego.

Autorzy publikacji Robot Evolution: Ethical Concerns (Eiben, Ellers, Meynen,
Nyholm, 2021) wyrdznili trzy kluczowe rodzaje ryzyka:

- ryzyko zwiazane z reprodukcja: roboty moga ewoluowac, szybko sie

reprodukujac, co skutkuje niekontrolowanym wzrostem ich populacji.
Jesli populacja robotéw stanie si¢ zbyt duza, zasoby, takie jak przestrzen,
energia, surowce, powietrze lub woda, moga zosta¢ (lokalnie) wyczerpane.
Efekt ten mozna poréwnac do plagi szaranczy;

- ryzyko nieprzystosowania: ewolucja robotéw stworzonych do realizacji
okreslonego zadania moze prowadzi¢ do sytuacji, gdy pewne cechy lub
zachowanie robota, korzystne ze wzgledu na realizowane przez niego zada-
nie, mogg by¢ szkodliwe dla ludzi. W ekstremalnych przypadkach roboty
moga szkodzi¢ ludziom, np. gdy ludzie utrudniajg im wykonywanie zadania.
Ten rodzaj ryzyka moze ewoluowa¢, poniewaz selekcja stosowanych przez
robota rozwigzan jest ,$lepa’, czyli zawsze zwyci¢zaja najskuteczniejsze
rozwigzania bez wzgledu na ewentualne konsekwencje dla otoczenia;

- ryzyko dominagji: aby sta¢ si¢ dominujacym ,,gatunkiem’, roboty moga
ewoluowaé w zwigzku z okreslong cechg zwigzang z ich funkcjonalnoscia
(nie chodzi w tym przypadku o efekt selekcji). Moze si¢ tak zdarzy¢, ze
stang sie lepsze od ludzi pod wzgledem intelektualnym, fizycznym lub
emocjonalnym (bedgc stabilnymi i konsekwentnymi)®. W rezultacie moga

,»T0 jest tylko kwestia kilku, kilkunastu, najdtuzej kilkudziesieciu lat, kiedy bedziemy pod kazdym
wzgledem daleko w tyle za sztuczng inteligencjg” - tak przewiduje prof. Andrzej Dragan, fizyk
kwantowy, w wywiadzie dla portalu Wirtualna Polska (Wyzga, Siedzik, 2023).
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decydowac, posrednio lub bezposrednio organizujac zycie ludziom i tym
samym zmniejszajac ich autonomie. Efekt ten mozna poréwnac do relacji
rodzic - dziecko, w ktdrej rodzic lepiej rozumie i przewiduje sytuacje,
a zatem ogranicza zasieg przestrzenny i czynnosci dziecka.

Luki w odpowiedzialnosci

Podstawowg cecha sztucznej inteligencji jest rozwigzywanie zlozonych proble-
moéw na podstawie zgromadzonych zasoboéw danych, wyciaganie wnioskéw oraz
samodzielne (autonomiczne) podejmowanie decyzji dla osiagnigcia z gory zalozo-
nego przez programiste czy dysponenta celu (Maternowska, 2019). Niezalezny od
tworcy rozwdj sztucznej inteligencji-robotéw w polaczeniu z autonomicznoscia ich
dzialan moze sprawia¢, ze decyzje podejmowane przez takie systemy beda trudne
do przewidzenia oraz uzasadnienia. Pojawia si¢ zatem pytanie o skutki tych decyzji
i towarzyszace im kwestie odpowiedzialno$ci.

W sytuacji, gdy w gre wchodzi opisane wczesniej ryzyko utraty mozliwosci
kontroli nad procesem ewolucji, okreslenie odpowiedzialnosci jest wazne, zaréwno
z etycznego, jak i prawnego punktu widzenia. Odpowiedzialnos¢ ta dotyczy pelnego
spektrum zdarzen ex post (kto zawinit, jaki byt powdd) oraz ex ante (jakie dzialania
nalezy podja¢, by zmniejszy¢ ryzyko, czyli co jest zaniedbaniem i kto je popelnia)
i z reguly spoczywa na ludziach.

Tradycyjnie producent/operator maszyny ponosi moralng i prawng odpo-
wiedzialno$¢ za skutki jej eksploatacji. Autonomiczne, uczace si¢ maszyny, oparte
na sieciach neuronowych, algorytmach genetycznych i architekturach agentéw,
stwarzajga sytuacje, w ktorej producent/operator maszyny w zasadzie nie jest juz
w stanie przewidzie¢ przyszlego zachowania maszyny, a tym samym nie moze by¢
pociagniety do odpowiedzialno$ci moralnej. Spoteczenstwo musi zdecydowac, czy
nie uzywac tego rodzaju maszyn (co nie jest realistyczng opcja), czy stana¢ w obli-
czu luki odpowiedzialnosci, ktdrej nie da sie wypelni¢ tradycyjnymi koncepcjami
przypisania odpowiedzialnosci (Matthias, 2004; Nyholm, 2020).

Pojecie ,,luka odpowiedzialnosci” zostalo wprowadzone do debaty filozoficz-
nej przez Andreasa Matthiasa (2004), aby wskaza¢ na obawe (ryzyko), ze uczenie
sie automatéw moze utrudni¢ lub uniemozliwi¢ przypisywanie ludziom winy za
zdarzenia niepozadane. Obecnie przyjmuje sig, iz Zrodtem tego ryzyka jest nie tyle
uczenie maszynowe, ile ogélnie nieprzejrzystos¢, ztozonos¢ i nieprzewidywalnos¢
systemow sztucznej inteligencji (Amoroso, Tamburrini, 2019).

Filippo Santoni de Sio i Giulio Mecacci (2021) wyodrebnili cztery rodzaje
luk odpowiedzialnosci, ktore w przypadku sztucznej inteligencji maja najwigksze
znaczenie (zob. tabele 1).
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Tabela 1. Cztery rodzaje luk odpowiedzialnosci

Rodzaj
odpowiedzialnosci

Definicja

Luki w odpowiedzialno$ci zwigzane
ze sztuczng inteligencja

Odpowiedzialno$¢
na zasadzie winy’

Opiera si¢ na etycznym za-
fozeniu, ze ten, kto swoim
zawinionym czynem (za-
miar, wiedza lub kontrola)
wyrzadzit komus szkode,
powinien ponosi¢ konse-
kwencje swego zachowania

Sztuczna inteligencja utrudnia przewidy-
wanie i kontrole, a tym samym okreslenie
uzasadnionych przyczyn nagannego poste-
powania, np. mozliwe do unikniecia zderze-
nie drogowe z udzialem automatu, system
napedowy, ktdérego nikt nie bytby w stanie
samodzielnie przewidzie¢ lub mu zapobiec

Obowigzek wyjasnienia

swoich racji i dziatania

wobec innych (w pewnych
okoliczno$ciach)

Sztuczna inteligencja sprawia, ze procesy

staja si¢ niewytlumaczalne dla korzysta-

jacych z niej oséb, np. lekarz nieumiejacy

wytlumaczy¢ pacjentowi podstaw swojej

diagnozy postawionej z zastosowaniem
sztucznej inteligencji

Obowigzek wyjasniania
swoich dzialan opinii pu-
blicznej

Sztuczna inteligencja przenosi uprawnienia
dyskrecjonalne na ekspertéw IT i analitykow
danych. Czesto sa to prywatne firmy, ktérych
dziatalno$¢ jest trudniejsza do publicznego
zbadania, np. wykorzystywanie (prywat-
nych) systemoéw sztucznej inteligencji do
wsparcia podejmowania decyzji na szczeblu
rzagdowym
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Obowiazek promowania
i osiagania wspolnych ce-
16w i wartosci

Podmioty zaangazowane w projektowanie
lub wykorzystywanie sztucznej inteligencji
nie sg wystarczajaco $wiadome wiasnej od-
powiedzialnosci za zapobieganie szkodom
wynikajacym ze sztucznej inteligencji lub nie
maja mozliwosci (motywacji ) wypelnienia
tego obowiazku, m.in. dotyczy to inzynieréw
lub menedzeréw patrzacych tylko na tech-
niczne korzysci ptynace z zastosowania Al

Zrédlo: opracowanie wlasne na podstawie: Santoni de Sio, Mecacci, 2021

Nalezy wspomnie¢, iz luka zwigzana z odpowiedzialnoscia na zasadzie winy nie powstala przez

pojawienie sie ,uczacych sie automatéw” wraz z ich wrodzona nieprzewidywalnoécig, jak to zostato
sformutowane przez A. Matthiasa (2004). W rzeczywisto$ci inne inteligentne, autonomiczne byty
»bez duszy do obwiniania i bez ciata do kopania’, takie jak biurokracje i korporacje, moga same
w sobie generowac¢ luki w zakresie winy (problem zidentyfikowany jako ,,problem wielu rak”).
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Znaczaca kontrola czlowieka. Uwarunkowania

Ryzyko szkdd (i odpowiedzialnos¢) zwigzane z ewolucja robotéw wynika
z podstawowego problemu kontroli nad (semi) autonomicznymi systemami robo-
tycznymi. Literatura z zakresu Al formutuje rozwiazania tego problemu w aspekcie
znaczacej kontroli czlowieka (Meaningful Human Control, MHC) (Santoni de Sio,
van den Hoven, 2018). Zgodnie z ta zasada to ludzie powinni ostatecznie kontrolo-
wag, a tym samym by¢ moralnie odpowiedzialni za wszelkie decyzje podejmowane
przez AL. W sytuacji, gdy cztowiek nie ma bezposredniej kontroli, moze i powinien
mie¢ mozliwos¢ kontroli posredniej, pozwalajacej na okreslenie odpowiedzialnosci
(Nyholm, 2020).

W kontekscie ewolucji robotéw oznaczaloby to, ze juz na etapie projektowania
podejmowane by¢ musza okreslone srodki ostroznosci. Najczgéciej zalicza si¢ do nich:

- scentralizowany system reprodukcji;

- zaawansowane systemy predykcyjne;

- programowanie wykluczajace wybdr celow niebezpiecznych dla ludzi
(dodawanie wartosci). Przykladowo: system mozna skonfigurowac tak,
aby roboty ,,nie chcialy” si¢ rozmnaza¢ niezaleznie (Eiben, Ellers, Meynen,
Nyholm, 2021).

Istotne jest, by dziatania podejmowane w ramach tych srodkéw ostroznosci byty
na biezaco dostosowywane do rozwoju sytuacji. W innym przypadku beda mato
skuteczne. Ewoluujace roboty reprezentujg bowiem zupetnie nowy rodzaj maszyn,
ktére mogg zmienia¢ swoje zachowanie. Zdaniem autoréw publikacji Robot Evolution:
Ethical Concerns (Eiben, Ellers, Meynen, Nyholm, 2021) moga (1) ,uciec” przed
wdrozonymi $rodkami kontroli, np. nie udostepniajac swoich danych operacyj-
nych. Bardzo malo prawdopodobng, ale wyobrazalng droga ucieczki jest scenariusz
Parku Jurajskiego, w ktérym roboty znajduja alternatywny sposéb reprodukcji poza
centralnym osrodkiem reprodukcji. Moga réwniez (2) chcie¢ wykorzysta¢ gteboko
zakorzenione w ludziach emocjonalne wzorce kontaktéw z innymi ludzmi czy ze
zwierzetami (wrazliwo$¢, normatywne osady itp.), ostabiajgc tym samym zdolno$é
ludzkiego kontrolera do bycia obiektywnym w procesie ingerencji w ewolucje robota
i ewentualnego przerwania procesu ich reprodukcji w sytuacji zagrozenia.

Zgodnie z koncepcja Filippo Santoniego de Sio i Jeroena van den Hovena
(2018), aby systemy sztucznej inteligencji znajdowaly si¢ pod znaczaca kon-
trola cztowieka (MHC), muszg by¢ spelnione dwa warunki zwane tracking®

8 Traking wymaga, aby system spoleczno-techniczny - tj. cata kombinacja elementéw technicznych,

ludzkich i organizacyjnych - byl zaprojektowany w taki sposob, aby w widoczny sposdb reagowat
na intencje odpowiednich agentéw i na istotne fakty w srodowisku.
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i tracing®. Warunki te opisuja charakter relacji oraz cechy, do jakich powinien dazy¢
system czlowiek-maszyna, aby zachowa¢ odpowiedzialnos$¢ cztowieka. Tracking
wymaga dostosowania systemu do wartosci, powodoéw i intencji dziatan odpowied-
nich agentéw ludzkich, a tracing wymaga dostosowania systemu do mozliwosci
(umiejetnosci) ludzi. Zgodnie z operacyjno-przyczynowym pojeciem kontroli
przyjetym w naukach technicznych system techniczny znajduje si¢ pod kontrola
czynnika ludzkiego, gdy istnieje wiarygodny zwiazek przyczynowy miedzy nim
a zachowaniem maszyny. Filozoficzna i normatywna idea stojaca za teorig znaczacej
kontroli czlowieka zaklada, Ze moralnie istotna kontrola i odpowiedzialno$¢ moralna
zaleza od dostosowania systemu socjotechnicznego do pobudek i mozliwosci odpo-
wiednich czynnikéw ludzkich (zrédlem ,sensownosci” sa pobudki i mozliwosci,
a nie zachowanie).

W tabeli 2 przedstawiono schematycznie uwarunkowania i sposoby dziatania
w przypadku, gdy celem jest wypelnienie opisanych w tabeli 1 luk odpowiedzialnosci.

Tabela 2. Znaczaca kontrola ludzka w kontekscie odpowiedzialnosci

Znaczaca kontrola cztowieka

Warunki Dzialania Wplyw na odpowiedzialnos¢

Odpowiedzialno$¢ bierna
Rozszerza zakres agentéw, jezeli chodzi o przypi-
sanie winy i odpowiedzialnosci (np. firmy i organy
regulacyjne za wypadki z udzialem samochodéw
autonomicznych)

Mapowanie dzialan
agentow zaangazo-
wanych w funkcjono-
wanie systemu (cele/
zamierzenia) i ich
relacji z systemem

Tracking: dostoso-
wanie systemu do
wartosci, powodow
i intencji dzialan
ludzkich agentow

Czynna odpowiedzialnos¢
Wspiera menedzerdw, projektantéw, decydentow,
badaczy w identyfikowaniu potencjalnych napig¢
wartoéci i przyjmowaniu odpowiedzialnosci za two-
rzone projekty

® W przeciwienstwie do propozycji opartych na nowych formach odpowiedzialno$ci prawnej
(Maternowska, 2022) koncepcja MHC proponuje, aby systemy spoteczno-techniczne byly
systematycznie projektowane w celu uniknigcia luk w zakresie winy moralnej, odpowiedzial-
nosci biernej i czynnej. Warunek tracing sugeruje, ze system moze pozosta¢ pod kontrola
MHC tylko w przypadku znacznego zréwnowazenia systemu z technicznymi, motywacyjnymi
i moralnymi zdolno$ciami odpowiednich agentéw zaangazowanych w projektowanie, kontrole
i eksploatacje systemu. Bezposrednim celem tego warunku jest promowanie sprawiedliwego
podzialu winy moralnej, a tym samym uniknigcie dwdch niepozadanych skutkéw: po pierwsze,
zjawiska ,kozta ofiarnego”, tj. pociggania do odpowiedzialno$ci agentéw bez odpowiedniej
zdolnosci do unikniecia wykroczenia; po drugie, bezkarnosci za spowodowanie wypadkow,
ktérych mozna byto uniknac.
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cd. tab. 2

Odpowiedzialno$¢ na zasadzie winy
Pozwala na sprawiedliwe atrybucje; unikanie ,,ko-
zta ofiarnego” i bezkarno$ci w przypadku wypad-
kéw (obwinianie jedynie kierowcy za mozliwy do

unikniecia wypadek samojezdnego samochodu)

Odpowiedzialno$¢ moralna
Nalega, aby odpowiedni agenci rozumieli procesy
robocze Al iich role w podejmowaniu decyzji

Analiza mozliwos$ci (np. lekarz uzywajacy sztucznej inteligencji do
Tracing: dostosowanie ludzkich agentow diagnozy)
. W systemie oraz
systemu do mozliwo- . . .o, ‘
S . . sprawdzenie, czy Publiczna odpowiedzialnos¢
$ci ludzkich agentéw . . . R
system wystarczajaco | Wymaga, aby funkcjonariusze publiczni (nie tylko
je odzwierciedla eksperci IT i firmy prywatne) byli zdolni i zmo-

tywowani do dziatania pozwalajacego zrozumiec
procesy robocze Al i naklada na nich obowigzek
przekazywania informacji spoteczenstwu

Czynna odpowiedzialnos¢
Wspiera rézne podmioty w rozwijaniu wiedzy,
zdolnosci, mozliwosci i motywacji do wypelnia-
nia réznych obowiazkéw zwigzanych ze sztuczna
inteligencja

Zrédto: Santoni de Sio, Mecacci, 2021

W tym miejscu i troche na marginesie dotychczasowych rozwazan nasuwa si¢
pytanie: co stanie si¢ w sytuacji, gdy roboty, ktére moga ewoluowac i uczyc¢ sie, uzna
sie za forme sztucznego zycia'%?

Dotychczasowe rozwazania dotyczyly w istocie ochrony rasy ludzkiej przed
negatywnymi skutkami ewolucji robotéw. Gdy jednak kwestie ochrony odwréci
sie (ochrona ewoluujacych robotéw przed ludzmi), od razu implikuje to innego
rodzaju rozwazania etyczne (Bryson, 2018). Kluczem jest postrzeganie populacji
robotéw jako gatunku, co wymaga uwzglednienia moralnego aspektu tego zagad-
nienia. Przyjecie, ze roboty s3 bytem - nie wazne, ze sztucznym - pociaga za soba
konsekwencje postrzegane jako powstanie okreslonego obowigzku moralnego,
podobnie jak funkcjonuje to w przypadku wieloryboéw, delfindw, wilkéw, psow
i kotow itp. (Gordon, Nyholm, 2021). W mysl tego roboty, a wraz z nimi proces
ich ewolucji, zastugiwatyby na okreslony poziom ochrony. To rodzi kwesti¢ praw

10 Zwolennicy tego pogladu thumacza go najczesciej dwoma argumentami: po pierwsze, w biologii

kluczowa réznicg miedzy zZyciem a nie-zyciem jest reprodukcja. Roboty maja mozliwos¢ reprodukeji
i dziela si¢ z innymi formami zycia cechami, takimi jak ruch i zuzycie energii. Po drugie, roboty
nie tylko potrafia si¢ rozmnaza¢, lecz sg na réwni tworem ludzkiego projektu i procesu ewolucji.
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robotdw, analogicznie do istniejacych praw zwierzat (Bertolini, 2020; Bertolini,
Riccaboni, 2020). Biorac to pod uwage, mozna by zatem kwestionowa¢ niektdre
interwencje, takie jak uzycie ,wylacznika awaryjnego’, i zastanawiac sig, czy s
one etyczne wzgledem robotdw jako form sztucznego zycia. Istotne pytanie brzmi
tak: czy zakonczenie ,,zycia’ robotéw ewolucyjnych powinno by¢ postrzegane jako
~wylaczenie maszyny” czy jako ,,zabijanie zywej istoty”?

W odniesieniu do analizowanego zagadnienia znaczacej kontroli cztowieka
mozna jednak stwierdzi¢, ze w kazdym przypadku tego typu wzgledy moralne moga
ja potencjalnie ograniczy¢.

Podsumowanie

Zdaniem cytowanego wcze$niej prof. Dragana (Wyzga, Siedzik, 2023) mamy
obecnie do czynienia z najwigkszym cywilizacyjnym przewrotem, jaki kiedykol-
wiek nastapit. Spowodowal go gwaltowny rozwdj sztucznej inteligencji i uczenia
maszynowego.

Pojecia ewolucji robotéw i uczenia maszynowego sg pokrewne. W przypadku
maszyn postepy sa tak szybkie, ze zanika roznica migdzy nauka nowych umiejetnosci
a ewolucja przeobrazajaca calg konstrukcje — zwlaszcza gdy robot uczy si¢ samemu
rozbudowywa¢ i modyfikowa¢ wilasne ,.ciato” w celu lepszego wykonywania zadan'!.
Zatem ewolucja robotdw nie jest juz science fiction. Technologia rozwija si¢ tak szybko,
ze prawdopodobnie pierwsze w petni autonomicznie odtwarzajace si¢ i ewoluujace
roboty pojawia si¢ w ciggu dekady (Eiben, Ellers, Meynen, Nyholm, 2021). Obecnie
badania w tej dziedzinie sg zazwyczaj napedzane ciekawoscig, ale w przyszlosci
z pewnoscia beda coraz bardziej zorientowane na praktyczne zastosowania.

Rozwdj tej technologii zwiastuje wiele nowych i trudnych probleméw natury
etycznej i prawnej i Swiadomos¢ tego powinna pojawic sie wezesniej, nim techno-
logia stanie si¢ dojrzata. Naukowcy i potencjalni uzytkownicy juz teraz powinni
rozwaza¢ kwestie kontroli procesu ewolucji robotéw. W szczegélnosci dotyczy to
opracowania wytycznych (etycznych i metodologicznych) do projektowania tego
typu systemow w celu minimalizacji potencjalnych szkéd i maksymalizacji korzysci.

Cho¢ proces ewolucyjny jest autonomiczny, to nadal wigze si¢ z koniecznosciag
przypisania odpowiedzialnosci. Ma to kluczowe znaczenie nie tylko w odniesieniu
do egzekwowania odpowiedzialno$ci w przypadku niepowodzenia (powstania

11" Naukowcy z ETH w Zurichu i z Uniwersytetu w Cambridge stworzyli system robotyczny, ktéry

jest zdolny do ,,ewolucji” i doskonalenia samego siebie. W praktyce wyglada to w ten sposab, ze
duze ramig robota buduje swoje ,dzieci’, czyli mniejsze urzadzenia, ktore nastepnie obserwuje i na
podstawie tych obserwacji wnioskuje, co trzeba poprawi¢ w kolejnej generacji robotéw (Usidus,
2023).
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szkody), lecz takze zapewnienia, ze ludzie wezma odpowiedzialnos¢ za pewne aspekty
tego procesu. Bez przyjmowania odpowiedzialnosci przez ludzi proces ewolucji
robotéw nie moze by¢ skutecznie kontrolowany (Eiben, Ellers, Meynen, Nyholm,
2021). Przyszle prace filozoficzne, empiryczne i techniczne beda musialy miedzy
innymi dokfadniej wyjasni¢, jakie luki w zakresie odpowiedzialno$ci mogg pojawic
sie w odniesieniu do réznorodnych systeméw, w réznych kontekstach zastosowania
oraz w jakim stopniu podejscie do przedstawionej w artykule koncepcji znaczacej
kontroli cztowieka moze skutecznie wypelnic te luki.
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