ANTROPOCENTRYCZNE KRYTERIA
»OSWAJANIA” SZTUCZNEJ INTELIGENCJI

Antropocentryzm uznaje prymat cztowieka i tego, co ludzkie, nad innymi
aktorami (bytami) nie-ludzkimi, takze technologicznymi (na przyktad zroboty-
zowanymi maszynami). Obejmuje nast¢pujace komponenty: (1) poznawczy,
zakladajacy konieczno$¢ przyjmowania perspektywy ludzkiej w interpretacji
kazdej sytuacji; (2) ontologiczny, przyznajacy czlowiekowi wyjatkowa pozy-
cje w hierarchii bytéw; (3) metodologiczny, koncentrujacy si¢ na sprawczej
roli czlowieka, dopuszczajacy jednak ingerencj¢ bytéw nie-ludzkich; (4) ak-
sjologiczny, zaktadajacy nadrzednosc¢ i bezdyskusyjnos¢ wartosci ludzkich.

KRYTERIUM POZNAWCZE

Antropocentryzm poznawczy podkre§la konieczno$¢ interpretowania
wszelkich zagadnien z ludzkiego punktu widzenia zarowno podczas procesu
rozumowania, jak i dokonywania wyboréw moralnych, niezaleznie od jed-
nostkowego charakteru danej sytuacji. Generuje wigc pytania o mozliwosci
poznawcze robotéw humanoidalnych, umiejetnos¢ podejmowania decyzji



Robotyka spoleczna w perspektywie (nie)antropocentryzmu 159

1 dokonywania wyborow oraz ich konsekwencje, w niniejszym artykule trak-
towane jako kryteria ,,oswajania” technologii Al.

Powyzsze pytania na gruncie robotyki spotecznej pojawiaja si¢ w kontek-
$cie inspiracji ludzkimi funkcjami poznawczymi, ktore probuje si¢ odtwarzac
w robotach. Dotycza one przede wszystkim integracji proceséw sensomo-
torycznych, bedacych podstawa do rozumowania czy tez uczenia si¢ przez
doswiadczenie. Przyjecie paradygmatu uciele$nionego umystu miato za za-
danie przezwycigzenie impasu wynikajacego z pigtrzacych si¢ problemow
implementacji logiki formalnej do badan nad procesami poznawczymi syste-
moéw sztucznej inteligencji, ktore nie przyczynity si¢ do znaczacego postgpu
w budowie inteligentnych maszyn. Robotom brakowato — i nadal brakuje
— podstawowej zdroworozsadkowej wiedzy uniemozliwiajacej wyciaganie
podstawowych wnioskdéw. Zdano sobie sprawg, ze w codziennych praktycz-
nych rozumowaniach niezbyt czgsto mamy do czynienia z dowodami, ktore
mozna spotka¢ na gruncie matematyki. Stad tez zwrot w kierunku oparcia
procesOw poznawczych na uciele$nieniu sztucznej inteligencji zapoczatkowat
nowy etap w badaniach nad interakcja sztucznego systemu poznawczego ze
srodowiskiem, w ktorym on dziata, w tym z cztowiekiem (robotyka spotecz-
na)'®, Naturalnym sposobem okazato si¢ sigganie do analogicznych rozwiazan
spotykanych w §wiecie przyrody, jak rowniez aplikowanie wynikéw badan
z zakresu spotecznych interakcji migdzyludzkich w obszar konstruowania ro-
botow spotecznych, w tym zwlaszcza robotéw humanoidalnych, ktore zaczgto
wyposaza¢ w liczne sensory i receptory!”. Mialo to utatwi¢ robotom zbieranie
informacji dotyczacych otoczenia ich dziatania, stanowiacych reprezentacje
faktow, nad ktora mialyby one zacza¢ ,,mys$le¢”, a nastgpnie przektada¢ wyniki
,»przemyslen” na dzialania i proby zwerbalizowania ich w jezyku naturalnym.
Stad tez obok badan nad procesami sensomotorycznymi mozna wskaza¢ na
te dotyczace przetwarzania j¢zyka naturalnego. Robot przetwarza jezyk nie
tylko w kontek$cie rozumienia wypowiedzi i przypisania jej odpowiedniego
znaczenia, co w rezultacie ma doprowadzi¢ do podjgcia adekwatnej decyzji
i dziatania (nalezy podkresli¢, ze 1 tutaj duza trudno$¢ sprawiaja wyrazenia
okazjonalne, funkcjonujace w jezyku potocznym, taczenie komunikacji wer-
balnej z pozawerbalnymi sygnatami oraz wieloznacznosci dotyczace nie tylko
samych stow, ale 1 wyrazen ztozonych, na przyktad amfibolii, elips, ekwiwo-
kacji). ,,Zdolnosci komunikacyjne” robota dziatajacego w okreslonym $rodo-
wisku opieraja si¢ w duzej mierze na mozliwos$ci wiazania etykiet werbalnych
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z przedmiotami znajdujacymi si¢ w polu jego dziatania. Generuje to znaczne
trudnos$ci w konstruowaniu maszyn radzacych sobie w dynamicznie zmiennym
srodowisku zaréwno fizycznym, jak i spotecznym. Rozwigzaniem problemu
moze by¢ uczenie maszynowe (w tym: uczenie nadzorowane, potnadzorowa-
ne, nienadzorowane, uczenie na biezaco, uczenie ze wzmocnieniem).

Z pytaniem o mozliwo$ci poznawcze robotdw wiaze si¢ problem ich auto-
nomiczno$ci. Ogdlnie mozliwosci te mozna okresli¢ jako warunki pozwalajace
na sprawne dziatanie w srodowisku fizycznym, ktére umozliwiaja rozwiazy-
wanie probleméw bez ingerencji cztowieka. Takie rozumienie autonomiczno-
sci wiaze si¢ jednak z pewnymi ograniczeniami. O ile na gruncie rozwazan
antropocentrycznych za byt autonomiczny mozemy przyjac ten, ktory posiada
mozliwos$¢ rozwijania wolnej woli, co w konsekwencji czyni go niezalez-
nym od czynnikow zewngtrznych w procesie podejmowania decyzji, o tyle
w odniesieniu do autonomii bytéw nie-ludzkich uwidacznia si¢ pewne uprosz-
czone jej rozumienie. Jest ono konsekwencja proby uniknigcia wiktania si¢
w dyskusje dotyczace posiadania przez roboty wyzej wspomnianej dyspozycji
w takim stopniu, w jakim przystuguje ona czlowiekowi. Widoczne sa w tym
przypadku nawiazania do etologii i rozumienia autonomicznosci poprzez
odniesienie jej do sprawnosci dziatania zwierzecia w zmiennych warunkach
otoczenia. Nie pomija si¢ w tym przypadku zagadnienia §wiadomosci 1 sa-
mos$wiadomosci, cho¢ ich znaczenie jest mniejsze niz w kontekscie dyskusji
antropocentrycznych.





