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niczą rolę w przypadku ich akceptacji jako towarzyszy ludzi (aktorów społecz-
nych)13. W konsekwencji pojawia się potrzeba określenia statusu prawnego, 
a przez to i społecznego robotów. Szeroko dyskutowana jest propozycja obję-
cia najbardziej zaawansowanych maszyn statusem „osoby elektronicznej”14, co 
pozwalałoby na wprowadzanie określonych regulacji prawnych dotyczących 
nie tylko samych robotów, ale także ich użytkowników, konstruktorów, a na-
wet całych społeczeństw15.

ANTROPOCENTRYCZNE KRYTERIA 
„OSWAJANIA” SZTUCZNEJ INTELIGENCJI

Antropocentryzm uznaje prymat człowieka i tego, co ludzkie, nad innymi 
aktorami (bytami) nie-ludzkimi, także technologicznymi (na przykład zroboty-
zowanymi maszynami).  Obejmuje następujące komponenty:  (1) poznawczy, 
zakładający konieczność przyjmowania perspektywy ludzkiej w interpretacji 
każdej sytuacji; (2) ontologiczny, przyznający człowiekowi wyjątkową pozy-
cję w hierarchii bytów; (3) metodologiczny, koncentrujący się na sprawczej 
roli człowieka, dopuszczający jednak ingerencję bytów nie-ludzkich; (4) ak-
sjologiczny, zakładający nadrzędność i bezdyskusyjność wartości ludzkich. 

KRYTERIUM POZNAWCZE

Antropocentryzm poznawczy podkreśla konieczność interpretowania 
wszelkich zagadnień z ludzkiego punktu widzenia zarówno podczas procesu 
rozumowania, jak i dokonywania wyborów moralnych, niezależnie od jed-
nostkowego charakteru danej sytuacji. Generuje więc pytania o możliwości 
poznawcze robotów humanoidalnych, umiejętność podejmowania decyzji 

13  Zob. T. K a n d a, H. I s h i g u r o, Human-Robot Interaction in Social Robotics, CRC Press 
Taylor and Francis Group, Boca Raton 2013. 

14  Zob. M. D e l v a u x, Draft Report with Recommendations to the Commission on Civil Law 
Rules on Robotics, „Committee on Legal Affairs” 2016, https://www.europarl.europa.eu/doceo/do-
cument/JURI-PR-582443_EN.pdf?redirect.

15  Zob. J. H u g h e s, Citizen Cyborg: Why Democratic Society Must Respond to the Redesigned 
Human of the Future, Basic Books, New York 2004. 

16  Na temat teorii aktora-sieci Bruno Latoura, Michela Callona i Johna Lawa zob. B. L a t o u r, 
Reassembling the Social: An Introduction to Actor–Network–Theory, Oxford University Press, 
New York 2005.

17  Por. B i ń c z y k, dz. cyt., s. 5n.; M. S z p u n a r, Kultura algorytmów, Instytut Dzien-
nikarstwa, Mediów i Komunikacji Społecznej Uniwersytetu Jagiellońskiego, Kraków 2019, s. 89n.; 
G r u c h o ł a, dz. cyt., s. 66-77.
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i dokonywania wyborów oraz ich konsekwencje, w niniejszym artykule trak-
towane jako kryteria „oswajania” technologii AI. 

Powyższe pytania na gruncie robotyki społecznej pojawiają się w kontek-
ście inspiracji ludzkimi funkcjami poznawczymi, które próbuje się odtwarzać 
w robotach. Dotyczą one przede wszystkim integracji procesów sensomo-
torycznych, będących podstawą do rozumowania czy też uczenia się przez 
doświadczenie. Przyjęcie paradygmatu ucieleśnionego umysłu miało za za-
danie przezwyciężenie impasu wynikającego z piętrzących się problemów 
implementacji logiki formalnej do badań nad procesami poznawczymi syste-
mów sztucznej inteligencji, które nie przyczyniły się do znaczącego postępu 
w budowie inteligentnych maszyn. Robotom brakowało – i nadal brakuje 
– podstawowej zdroworozsądkowej wiedzy uniemożliwiającej wyciąganie 
podstawowych wniosków. Zdano sobie sprawę, że w codziennych praktycz-
nych rozumowaniach niezbyt często mamy do czynienia z dowodami, które 
można spotkać na gruncie matematyki. Stąd też zwrot w kierunku oparcia 
procesów poznawczych na ucieleśnieniu sztucznej inteligencji zapoczątkował 
nowy etap w badaniach nad interakcją sztucznego systemu poznawczego ze 
środowiskiem, w którym on działa, w tym z człowiekiem (robotyka społecz-
na)18. Naturalnym sposobem okazało się sięganie do analogicznych rozwiązań 
spotykanych w świecie przyrody, jak również aplikowanie wyników badań 
z zakresu społecznych interakcji międzyludzkich w obszar konstruowania ro-
botów społecznych, w tym zwłaszcza robotów humanoidalnych, które zaczęto 
wyposażać w liczne sensory i receptory19. Miało to ułatwić robotom zbieranie 
informacji dotyczących otoczenia ich działania, stanowiących reprezentację 
faktów, nad którą miałyby one zacząć „myśleć”, a następnie przekładać wyniki 
„przemyśleń” na działania i próby zwerbalizowania ich w języku naturalnym. 
Stąd też obok badań nad procesami sensomotorycznymi można wskazać na 
te dotyczące przetwarzania języka naturalnego. Robot przetwarza język nie 
tylko w kontekście rozumienia wypowiedzi i przypisania jej odpowiedniego 
znaczenia, co w rezultacie ma doprowadzić do podjęcia adekwatnej decyzji 
i działania (należy podkreślić, że i tutaj dużą trudność sprawiają wyrażenia 
okazjonalne, funkcjonujące w języku potocznym, łączenie komunikacji wer-
balnej z pozawerbalnymi sygnałami oraz wieloznaczności dotyczące nie tylko 
samych słów, ale i wyrażeń złożonych, na przykład amfi bolii, elips, ekwiwo-
kacji). „Zdolności komunikacyjne” robota działającego w określonym środo-
wisku opierają się w dużej mierze na możliwości wiązania etykiet werbalnych 

18  Zob. A. K i s i e l e w i c z, Sztuczna inteligencja i logika, Wydawnictwo Naukowe PWN, 
Warszawa 2017.

19  Zob. F. D e l c o m y n, Biologically Inspired Robots, w: Bioinspiration and Robotics Walking 
and Climbing Robots, red. M.K. Habib, I-Tech, Vienna 2007.
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z przedmiotami  znajdującymi się w polu jego działania.  Generuje to znaczne 
trudności w konstruowaniu maszyn radzących sobie w dynamicznie zmiennym 
środowisku zarówno fi zycznym, jak i społecznym. Rozwiązaniem problemu 
może być uczenie maszynowe (w tym: uczenie nadzorowane, półnadzorowa-
ne, nienadzorowane, uczenie na bieżąco, uczenie ze wzmocnieniem).

Z pytaniem o możliwości poznawcze robotów wiąże się problem ich auto-
nomiczności. Ogólnie możliwości te można określić jako warunki pozwalające 
na sprawne działanie w środowisku fi zycznym, które umożliwiają rozwiązy-
wanie problemów bez ingerencji człowieka. Takie rozumienie autonomiczno-
ści wiąże się  jednak z pewnymi ograniczeniami.  O ile na gruncie rozważań 
antropocentrycznych za byt autonomiczny możemy przyjąć ten, który posiada 
możliwość rozwijania wolnej woli, co w konsekwencji czyni go niezależ-
nym od czynników zewnętrznych w procesie podejmowania decyzji, o tyle 
w odniesieniu do autonomii bytów nie-ludzkich uwidacznia się pewne uprosz-
czone jej rozumienie.  Jest ono konsekwencją  próby uniknięcia wikłania się 
w dyskusje dotyczące posiadania przez roboty wyżej wspomnianej dyspozycji 
w takim stopniu,  w jakim przysługuje ona człowiekowi.  Widoczne są w tym 
przypadku nawiązania do etologii i rozumienia autonomiczności poprzez 
odniesienie jej do sprawności działania zwierzęcia w zmiennych warunkach 
otoczenia. Nie pomija się w tym przypadku zagadnienia świadomości i sa-
moświadomości, choć ich znaczenie jest mniejsze niż w kontekście dyskusji 
antropocentrycznych. 

W przypadku budowania zaawansowanych robotów zauważalne są in-
spiracje paradygmatem ucieleśnionego umysłu. Warto odnotować, że wiele 
w tym  zakresie wniosły badania fenomenologiczne,  właszcza w kontekście 
zainspirowania się badaczy światem przyrody, skutkującego pojawieniem się 
tak zwanego podejścia Biologically Inspired Robotics,  zakładającego ko-

20  Zob. L. S t e e l s, Social Learning and Verbal Communication with Humanoid Robots, 
s. 1n., https://www.researchgate.net/publication/228800852_Social_learning_and_verbal_commu-
nication_with_humanoid_robots. 

21  Por. R.S. M i c h a l s k i, O naturze uczenia się – problemy i kierunki badawcze, „Infor-
matyka” 1988, nr 2, s. 4-7.

22  Por. M. C z a r n o c k a, Podmiot poznania a nauka, Wydawnictwo Naukowe UMK, To-
ruń 2012, s. 249.

23  Por. C. S c h m i d t, F. K r a e m e r, Robots, Dennett and the Autonomous: a Terminological 
Investigation, „Minds and Machines” 16(2006) nr 1, s. 73-80.

24  Por. R. K o p e ć, Autonomia systemów bojowych, „Przegląd Geopolityczny” 2016, nr 17, 
s. 134n. 

25  Zob. A. P r z e g a l i ń s k a, Istoty wirtualne. Jak fenomenologia zmieniała sztuczną 
inteligencję, Wydawnictwo Universitas, Kraków 2016.

26  Zob. R.D. B e e r, i in., Biologically Inspired Approaches to Robotics, „Communications of 
the ACM” 40(1997) nr 3, s. 31-38.
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