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Responsive Roboter?

Rezension zu ,,Roboterethik. Eine Einfuhrung“ von Janina Loh

Janina Loh Jammaloh —
Rﬂhﬂl [E"I'Eﬂl“i Roboterethik . Eine Einfithrung
" Eise Elnfibreng Deutschland

Berlin 2019: Suhrkamp
S. 241, EUR 18,00
ISBN 978-3-518-29877-0

Maschinell lernfahige Technologien drangen derzeit nicht nur auf den Markt, sondern in
intime Bereiche der menschlichen Lebenswelten. Innovations- wie gesundheitspolitisch gilt
artificial intelligence (Al) als potenzieller Trager einer technisch gestiitzten Komfort-
Offensive, die datenbasierte Wertschopfungsprozesse dem ,Wohlbefinden‘ der Bevolkerung
dienlich macht.! Dem zugrunde liegt die Idee einer algorithmischen Vergemeinschaftung:
Menschen und Roboter sollen sich qua Empathie familiarisieren,” Facebook wird zum
virtuellen Wohnzimmer dhnlich denkender Nutzer® und kommerzielle Chatbots werden zu
besten Freunden, fiir deren Rat man die Couch nicht mehr verlassen muss.* Damit ist
einerseits eine erhebliche Verschiebung von Konzepten der Privatheit und Sicherheit
verbunden: Privatheit ergibt sich nicht mehr exklusiv durch Schutz vor der Maschine,
sondern inklusiv: aus Vergemeinschaftung mit sicheren technischen Akteuren, die
menschliche Datenspuren nutzen, um ihre Modelle und Heuristiken zu sensibilisieren.
Andererseits wachsen aber auch die Angste vor dem Kontrollverlust, der auf Dauer
gestellten Fremdbeobachtung und nicht zuletzt: vor der Unterwanderung bekannter
Wertmafistabe. Was wissen Google, Amazon und Facebook tiber mich? Kann ich
Recommender-Algorithmen, die mir bestimmte Versicherungspakete empfehlen, vertrauen
oder nicht? Mochte ich wirklich von scheinbar feinfiihligen Robotern gepflegt werden oder
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gehe ich davon aus, dass menschliche Pfleger das besser konnen? Erfrischend abgeklart
zwischen diesen beiden Extrempositionen steht Janina Lohs Buch Roboterethik, in dem die
in Wien lehrende und forschende Technik- und Medienphilosophin inklusive, relationale
und damit auch fiir die Science & Technology Studies interessante ,Ansdtze der
Verantwortungszuschreibung® (187) entwirft.

Zu Beginn widmet sich Loh auf konzentrierte wie umfassende Weise der Frage, ob Roboter
als Subjekte oder Objekte ,moralischen Handelns“ (13 f., 48 ff., 72 ff.) zu gelten haben. Beide
Perspektiven, so Loh, beruhen explizit oder implizit auf anthropologischen Pramissen: Die
Vertreter*innen einer den Subjektstatus anerkennenden Position denken ,,von einem
jeweiligen Menschenbild sowie einer Vorstellung des moralischen Handlungssubjekts
ausgehend uber die etwaige Anerkennung artifizieller moralischer Akteursschaft nachl...]*
(121) und identifizieren Roboter als ,moralisch[e] Akteur*innen nach menschlichen
Gesichtspunkten® (78). Die Gegenposition praktiziere die ,,Vermenschlichung artifizieller
Systeme“ (122) in die andere Richtung: Sie erkliare Roboter zu ,,moral patients®, die einen
»(moralisch angemessenen) Umgang erfordern, ohne selbst moralische Akteur*innen [...]
zu sein” (75). Im Kontext der Roboterentwicklung setze dies die Deutungshoheit
menschlicher Entwickler*innen voraus, die souverdn dartiber entscheiden, ob und wenn ja
in welchem Mafie einem artifiziellen System moralische Kapazitaten zugesprochen werden
sollen.

Loh wégt hier sehr behutsam unterschiedliche Perspektiven gegeneinander ab, die sich
zwischen den Polen ,Roboter sind aktive Trager moralischer Pflichten‘ und ,Roboter sind
passive Tréger moralischer Rechte‘ bewegen.’ Ausgehend von diesen eher traditionellen
Theoriediskussionen, wendet sich Loh anschliefSend den praktischen Problemen der
ewigen Forderung nach ,Implementierbarkeit‘ zu: ,Wie gelangt die Moral tiiberhaupt in die
Maschine?“ (43). Im Gegensatz zu Regulierungsbemiuihungen, die ,Codes of Ethics*
entwickeln und Robotikprojekte durch Richtlinien (ex ante) und Technikfolgenabschatzung
(ex post) normativ einzurahmen suchen, ohne jedoch den Prozess des Entwickelns als
solchen unter die Lupe zu nehmen, widmet sich Loh den Praktiken des ,Ethics by Design‘.
Dabei unterscheidet sie zwischen top-down, bottom-up und hybriden Anséitzen der
Responsibilisierung von Robotik (43 ff.).

Top-Down-Ansdtze versprechen, verhaltenssteuernde Metaregeln in die
Entscheidungsstrukturen von Robotern einzubauen, zum Beispiel indem sie
Nutzenfunktionen eines KI-Agenten in Robotergesetze einlassen oder handlungsleitende
Motive, Winsche und Erwartungen implementieren, die Entwickler*innen zuvor festgelegt
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haben. Bottom-Up-Ansatze hingegen mochten einem Roboter nicht unmittelbar
einschreiben, was er wann zu tun hat, sondern sie versuchen, autonome Systeme zu
entwickeln, die erlernen konnen, welches Verhalten in bestimmten Situationen erwiinscht
oder unerwiinscht ist (44).% ,Ethics by Design‘-Ansétze aus dem Top-Down-Spektrum
handeln sich Loh zufolge einen Widerspruch zwischen programmierlogischer und
hermeneutischer Intelligenz ein. Programmcode sei auf ,eindeutige Interpretation” (43)
angewiesen und miisse technisierbar, wiederholbar und maschinenlesbar gestaltet sein.’
Code-Determinismus widerspreche so der dilemmatischen Natur von ethischen
Entscheidungen, die kontextsensitiv, indexikal® und damit immer vieldeutig und
verdanderlich bleiben missen. Das deterministische Einschreiben moralischer Werte fiihre
demnach nahezu unvermeidbar zu Regelkonflikten, in denen Hybridpositionen nur selten
moglich sind. Bottom-Up-Ansétze seien flexibler, da sie Lernplattformen oder Training
Grounds® bereitstellen, auf denen teilautonome Technik praktisch in sozialen
Alltagssettings erprobt werden und von sozialem Feedback lernen kann. Die moto-
sensorischen Mechanismen, mithilfe derer sich Roboter ihre sozialen Umwelten
erschlieRen, blieben indes behavioristisch'® - ihnen fehle eine imaginative Empathie
beziehungsweise deren Erlebensqualitat. Zudem sei eine lernfahige ,starke KI“ (47), die nur
noch ein Mindestmaf$ menschlicher Supervision bendtigt, aktuell noch gar nicht im Einsatz.
Wahrend also top-down orientierte Implementierungsvorschlage (Typik: schwache,
regelbasierte KI) die Bedeutung von Kontext fiir die Standardisierung unterschéatzen,
uberschétzen Bottom-Up-Ansatze (Typik: starke, autonome KI) die Kapazitaten der
Lernfahigkeit von Robotern mit Blick auf die tatsachlichen Einsatzumgebungen.
Hybridansatze, so Loh (46), leisten vor diesem Hintergrund einen Briickenschlag: Sie
s,kombinieren Top-Down- mit Bottom-Up Ansdtzen, indem ein ethischer Rahmen basaler
Werte vorgegeben wird, der dann durch Lernprozesse an spezifische Kontexte anzupassen
ist“ (46).

Verantwortung als verteilter und situierter Prozess

In dem damit skizzierten Spannungsfeld zwischen globalen und lokalen, immer aber
verteilten Normen lassen sich die von Loh stark gemachten ,[inklusiven] Ansétze der
Verantwortungszuschreibung* (187-204) verorten. Fragen danach, ob Roboter moralisch
selbstverantwortliche Handlungstrager sind, iibertragen anthropozentrische Begriffe
haufig unmittelbar auf Technik, indem sie gewisse Kriterien abfragen, die lernfahige
Roboter als moralische Handlungssubjekte qualifizieren: etwa Autonomie,'!
Selbsturspriinglichkeit'? oder allgemeiner: Handlungspotenziale.'* Schaut man jedoch mit
der anthropozentrischen Brille auf komplexe, heterogene Entwicklungsarrangements,
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dann wird deutlich, dass man sich in vielen Situationen gar nicht so sicher sein kann, wer
oder was gerade Verantwortung tragt. Insbesondere im Fall der Robotik verunklart sich bei
genauerem Hinsehen, wer denn nun wirklich fiir eine bestimmte Aktivitat oder Eigenschaft
der Technik Rede und Antwort stehen kann: Sind es die Entwickler*innen? Und wenn ja:
welche? Sind es bestimmte Hardware-Software Konfigurationen oder diejenigen
Institutionen, die den Roboter in einem bestimmten Setting einsetzen? Wer verantwortet
fehlerhaftes Verhalten? Der Roboter selbst, die Anwender*innen, die Forschungsleitenden?

Denkt man vor diesem Hintergrund wie Janina Loh (176) in ,,Verantwortungsnetzwerken®,
dann lassen sich Roboter genauso wenig als alleinige Verantwortungssubjekte oder -objekte
bezeichnen wie einzelne Entwickler*innen. Unter Bezugnahme auf ,roboterethische“** und
kritisch-posthumanistische Ansitze*"” (beide 199) fragt Loh deshalb folgerichtig nach
moglichen ,Verantwortungskonstellationen®, in die sich Roboter (in welcher Form auch
immer) einbinden lassen. Verantwortung wird hier erstens radikal prozeduralisiert — sie
sentwickelt sich erst im Zusammenspiel mehrerer menschlicher und nicht-menschlicher
Wesen* (132). Zweitens ist sie damit automatisch hochgradig ,,situiert“ (189-192),'® da jede
Positionierung menschlicher wie nicht-menschlicher Entitdten das ,Rede-und-Antwort-
stehen‘ fiir die eigene Position verlangt. Und drittens kann Verantwortung in dieser
Verteiltheit nur ein Resultat des, mit Barad gesprochen, intraaktiven (nicht: interaktiven)
Zusammenwirkens von Relata sein, die erst durch die Relationierung entstehen (und nicht:
ihr vorausgehen).

What could be next?

Das Buch ist hervorragend verstandlich, auch weil Janina Loh jedes Kapitel mit zumeist
tabellarischen Zwischenzusammenfassungen abschliefst und darin auf konzise Art und
Weise Kernprobleme der Roboterethik zueinander in Beziehung setzt. In dieser Form taugt
es meines Erachtens auch, aber nicht nur als Handbuch und Augenoffner fiir eine
fachfremde und gegebenenfalls praxisnahe Leserschaft. Steile Thesen findet man wenige,
konkrete Beispiele dafiir umso mehr. Gegen Ende des Buches gewinnt man den Eindruck,
dass sich Loh im Grunde mit der Formulierung erster Ansatze fiir eine inklusive,
symmetrische Roboterethik zufriedengibt, deren detaillierte Ausarbeitung (an und mit
Fallstudien) jedoch noch aussteht. Thematische Anschliisse waren zum Beispiel mit Blick
auf wissenschafts- und techniksoziologische Ansatze der Standardisierungsforschung
interessant: Wenn man Standards weitreichend als soziotechnische Infrastrukturen
versteht,'” die so oder so — quasi: sobald es zu organisierten Handlungsablaufen kommt —
unsichtbar und im Hintergrund bestimmte Entscheidungen, Konstellationen und Abldufe
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hervorbringen, dann drangt sich die Frage auf, wie Verantwortung in normative
(Sicherheitsregeln, Lab Policies, technische Machbarkeiten) und kognitive Standards
(gezielte Irritationen, Institutionalisierung von Moglichkeiten, die eigenen Annahmen zu
hinterfragen) uibersetzt werden kann, wie sie sich also im Sinne von Latour ,mobil‘ machen
lasst.'® Dartiber hinaus lieRen sich wohl einige Differenzen in die Inklusion zuriickholen:
Mit Hayles' wire zum Beispiel zu fragen, inwieweit technische und menschliche
,cognizer“ mit ihren spezifischen Entscheidungskapazitaten auf responsible Art und Weise
fureinander intelligibel gemacht werden konnen.
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zu den Praktiken und Implikationen der Entwicklung und Programmierung von Robotern
im Labor sowie zum Verhadltnis von maschineller und sozialer Intelligenz.

Dieser Beitrag wurde redaktionell betreut von Jakob Borchers.
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