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人工智能体“有意不为”的伦理意蕴

王 淑 庆

(湖南师范大学 公共管理学院,湖南 长沙 410081)

摘   要:人工智能的发展使得人们期待人工智能体具有明辨道德是非的部分能力,特别是要

求人工智能体能够主动地不做违背道德的行动。基于道德能动性的功能主义,说明人工道德主体

在何种意义上是可能的。与人类有意不做某事类似,人工智能体在有意抑制或忽略做某事的时

候,也应该出于道德理由考量。由此,人工智能体在“有意不为”上应当具备两种道德特性,即对可

能伤害的强敏感性和对道德决策的弱自主性。最后,从控制论的角度设想如何将这两种特性嵌入

到人工智能体中去,并论证对于自主人工智能体的伦理控制来说,“有意忽略”是更为困难的问题。
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EthicalImplicationsofArtificialAgents’“Intending
NottoDo”
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Abstract:WiththedevelopmentofAI,artificialagentshavebeenexpectedtoown
thepartialabilitytodistinguishbetween “morality”and “non-morality”,in
particular not to perform immoral actions by themselves.Based on the
functionalismofmoralagency,itwasdiscussedinwhatsenseartificialmoral
agentsaremadepossible.Similartothemankind’snegativeactions,artificial
agentsshouldalsobeconsideredforsomemoralreasonswhentheyintentionally
refrainorignoredoingsomething.Therefore,artificialagentsshouldpossesstwo
moralcharacteristics;namely,strongsensitivitytopossibleharmsand weak
autonomyinmoraldecision-making.Finally,fromtheperspectiveofcybernetics,
thewaystoembedthesetwocharacteristicsintoartificialagentsareenvisaged,and
itisprovedthat“intentionalnegligence”isamoredifficultproblemfortheethical
controlofautonomousartificialagents.
Keywords:artificialmoralagent;intendingnottodo;strongsensibility;weak
autonomy;ethicalcontrol

  为避免人工智能体(artificialagent)对人类

产生伤害,从伦理的角度对其进行探讨则成为了

一个非常必要的研究主题[1]。人工智能伦理有三

个基本问题[2]:一是如何把伦理规则植入到人工

智能体中? 二是人工智能体设计者应该遵循什么

伦理规范? 三是人们应该如何对待人工智能体?
其中,第一个问题可以看做人工智能体的道德行

动问题。让人工智能体的行动符合道德,一种研

究进路是构建人工道德智能体(artificialmoral
agents,简称AMAs)。如何构建“道德上值得称



赞的人工智能体”(morallypraiseworthyartificial
agents,简称 MPAAs),近年受到了很多学者的关

注[36]。笔者认为,MPAAs具备明辨道德是非的

能力,这在实践进路①上意味两层含义:一是它

“知道”哪些行动符合道德;二是它“知道”哪些行

动不符合道德。目前的研究主要集中在前者,但
后者其实更能体现出 MPAAs的 自 主 选 择 能

力②。比如,当一个人工智能体在与人类的交互

中产生了“上瘾”[7]行动后,就需要它自主地进行

抑制(refrain),否则可能引发伦理风险;再如,当
一个人工智能体在进行多项任务而面临突发状况

时,应当主动地忽略(omit)某些行动以防止不良

的道德后果。从根本上说,这些都是人工智能体

的“否定性行动”(negativeaction)或“有意不为”
的问题。

事实上,“抑制”和“忽略”这两类“否定性行

动”在人类社会生活中具有重要意义[8]。那么,人
工智能体的“抑制”和“忽略”能否具有道德属性以

及应当具备何种道德特性? 如何把它们嵌入到人

工智能体中去? 为探讨这两个问题,本文首先说

明“有意不为”对于构建道德主体(moralagent)
的意义,进而提出并论证“机器有意不为”应具有

的两种道德特性,最后从自上而下的伦理嵌入思

路探讨“机器有意不为”的伦理控制,以期为人工

智能伦理嵌入提供一种新的研究视角。

一、“有意不为”的内涵及其

对构建道德主体的意义

  构建 MPAAs面临的首要哲学问题是机器是

否可能成为道德主体。目前对此问题已形成针锋

相对的两大派别:支持者们宣称,只要机器能够

“模仿”人类基于道德理由而实施行动的特性,并
“主动”避免做伦理上有害的事情,机器就可以被

看做某种道德主体[9];而反对者们则主张,机器不

可能拥有自我意识和意向性,因而机器不可能作

为道德主体而存在[10]。笔者更倾向于支持论者,
理由有二。首先,从理论上看,在一个共同体中,
某存在物道德主体地位的确立,意味着它可以为

自身的行动负责。随着人工智能体自主性程度越

来越高,人机互动在理论上可能形成一个共同体。
因此,如果人工智能体在相当高的自主性条件下,
能够基于道德理由而实施行动,则可以把部分道

德主体地位归属于它。其次,从实践上看,承认人

工智能体有可能成为道德主体有利于尝试制造人

工道德智能体,这其实也是不少人工智能实验室

正在研究的课题。相反,如果极力反驳机器成为

道德主体的可能性,则有可能进一步认为机器伦

理也是不可能的,从而某种意义上会阻碍对机器

行动的伦理控制。
当然,以上并不能得出人工智能体就是道德

主体,而仅仅站在道德行为功能主义的立场上,说
明人工智能体成为道德主体是可能的。在此前提

下,才有必要考虑引言中所提到的“否定性行

动”③对于构建 MPAAs的意义。下面首先澄清

“否 定 性 行 动”的 内 涵,并 说 明 它 对 于 构 建

MPAAs的积极意义。
在行动哲学中,“抑制”和“忽略”是两种最有

代表性的“否定性行动”。对“抑制”和“忽略”的各

种界定中,笔者认为沃尔顿(D.N.Walton)的界

定最为基本。他给出了“行动者 A抑制做某事”
和“行动者 A忽略做某事”两种界定。其中,“行
动者A抑制做a”,当且仅当[11]:

① 行动者 A没有做a从而没有致使事态q
(q是指成功实施动作a后的结果事态);

② 行动者A执行了另一个动作b,它与实施

动作a后的结果事态q直接相关。
对于“行动者A忽略做某事”,他认为需要体

现出义务性,即“行动者A忽略做a”,当且仅当:

① 行动者A事实上没有做a;

② 行动者A应该做a。
由此可见,沃尔顿对“抑制”和“忽略”的界定

可以概括为:前者是通过做其他的事而抑制做某

件事,而后者就是指行动者没有做应该做的事。
显然,他没有考虑心智状态在“否定性行动”中的

影响。事实上,人类的“抑制”和“忽略”在很多时

候是有意图的,否则很难算作行动。由于人工道

德主体需要模仿人类行动的机制,因此笔者假定,
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①
②

③

另一进路是理论进路,即考虑如何把义务论、功利主义等伦理理论嵌入到人工智能体中。
行动上的自主选择能力,被认为是人工道德智能体的前提。自主地选择不做某事,当然也是一种选择能力。事实上,选择做或

不做都是智能体的能动性(agency)的发挥。
尽管关于它们能否作为一个合法性的行动概念还存在很多争论,但“抑制”和“忽略”的确是现实生活中所需的一个概念,毕竟它

们与伦理道德以及法律密切相关。



较高水平的人工智能体的“抑制”和“忽略”都是有

意图的。因此,下文假定“有意不为”就是指“有意

抑制”和“有意忽略”这两种“否定性行动”的统称。
人工智能体基于道德理由而行动包括两个方

面:一是道德理由使得它主动实施某项具体的行

动,并把这种行动坚持下去;二是道德理由使得它

放弃可以做的某些具体行动,比如抑制正在造成

危害的行动或者忽略本来将要去做的行动。可

见,这两个方面都能展现能动性,但考虑到第二个

方面需要更多的道德敏感性,以及需要更强的能

动性,因而“有意不为”更能体现行动者的全部或

部分道德主体地位。因此,有必要对人工智能体

的“有意不为”进行更深入的研究,特别是探讨它

应当具备的道德特性。

二、人工智能体在“有意不为”上
应当具备的道德特性

  虽然人工智能体的“有意不为”能够展现其能

动性,但人与机器在“有意不为”上是不同的,这使

得机器在明辨“非道德行动”上也具有特别之处,
这至少体现在两个方面:一是不应做“明知”对人

类有危害的行动,即尽量避免实施有伤害的行动;
二是机器不应在能力范围内对人类正在或可能经

历的伤害漠视不管,即尽量不出现“见死不救”的
情况。下文从“机器不为”的角度对这两个方面进

行探讨,着重论证人工智能体在“有意不为”方面

应当具备两种道德特性:对可能伤害的强敏感性

以及对道德决策的弱自主性。这两种道德特性分

别对应于“抑制”和“忽略”,它们共同构成了人工

智能体在“有意不为”上应当具有的最基本的道德

特性。

1.对可能伤害的强敏感性

在人工智能体的伤害问题上,人们达成了高

度的一致,即都承认人工智能体不伤害人类是最

起码的前提。如何才能使人工智能体不对人类造

成伤害? 在人类道德行动中,很多时候不去做某

事是因为拥有某种情感,比如“害怕法律惩罚”就
可以让人抑制做对他人有害的事。正如艾伦(C.
Allen)所说:“在人类的行为中,情感毫无疑问起

着重要作用。”[3]此外,由于“人工道德性在于构建

对价值、伦理和法律等计算机或机器人的活动具

有敏感性的AI系统”[12],而敏感性最为明显的就

是对情感的敏感。
鉴于以上两点理由,从人工智能体“有意抑制

做某事”的角度构建人工道德性,一种可设想的道

路是让机器对某些可能的伤害具有强敏感性,即
能够及时(有意地)抑制做正在产生较大伤害或可

能有重大危害的事情。根据前文的分析,人工智

能体抑制做某事可能针对两种情况:一是正在做

的危害动作,二是上瘾动作。在这两种情况下让

机器的行动体现出道德性,都有必要让人工智能

体能够对可能的伤害产生强敏感性。
第一,对于“正在产生危害的动作”来说,人工

智能体必须马上停止原动作。要做到这一点,必
须让机器建立起对已有危害和进一步可能的危害

的高度敏感性。这与人类的行动是非常不同的,
因为人类个体发现自己的行动危害他人时并不会

都进行抑制,甚至有时是有意对他人造成伤害。
显然,人工智能体不应该“模仿”人类行动的这种

特性。因此,人工智能体在理想的意义上应该被

设计成“在道德上值得称赞的行动者”①,它将尽

量模仿人类公认的最基本的道德情感品质(如不

应当伤害无辜之人),而对可能伤害的强敏感性,
正是最为初级的且直观上比较可行的模仿。

第二,对于机器的“上瘾动作”来说,人工智能

体也应该进行适当地抑制。与人类的“上瘾”类
似,机器的“上瘾”与正在发生的危害不同,它的不

良后果一般不是立马就显现的。机器的“上瘾”行
动至少在两方面可能对人类有害。一方面,长时

间的动作造成资源的浪费,比如,机器的“上瘾”使
得其作为行动者会重复一些不必要的动作,这在

耗电与损耗机器材质方面显然是很浪费的。另一

方面,机器长久“上瘾”可能引发伦理问题,比如,
在人机互动的场合下,机器的“上瘾”动作可能会

影响到人类对其的过分依赖。特别是人类本来就

是一种容易上瘾的动物,如果得到人工智能体的

主动配合,人类反倒会深受其害,并影响到个人与

其他人的互动关系,从而造成不好影响。例如,对
于有社交恐惧症的人来说,人工智能体上瘾地与

其“促膝相谈”,很可能使得此类人更加孤僻。如

果人工智能体对“上瘾”具有敏感性,那么它就可
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① “道德上值得称赞”虽然是一个抽象的概念,但如果机器的行动不仅能够实现一些基本的道德品质,甚至还能超过多数人的品

行,那么就可以说机器的行动在道德上值得称赞。艾伦甚至认为“道德上值得称赞”的机器是人工道德智能伦理的终极目标。



能抑制这种情况的发生。
因此,为使人工智能体能够主动地抑制有直

接危害的行动,让它们能够对这些可能的危害具

有高度的敏感性,就是一种比较可行的途径。显

然,这种敏感性应当与人工智能体模型中的人工

情感①对 应 起 来。人 工 智 能 之 父 明 斯 基(M.
Minsky)认为情感是“人类特殊的思维方式”[13],
而人工智能领域的著名学者博登(M.A.Boden)
则认为:如果人工智能不能模拟情感,要实现强人

工智能就好似做白日梦[14]。事实上,目前已有很

多人工智能小组在研究人工情感。至于人工智能

体如何才能对可能的伤害具有高度的敏感性,这
是伦理嵌入的话题,笔者将在下文探讨这个问题。

2.对道德决策的弱自主性

尽管人工智能体在可以预料的未来不太可能

有意识,但并非不可以有“人工意图”②。如果把

“人工意图”植入到机器中[15],那么机器的动作就

可以被看做某种“有意行动”。与“有意做某事”不
同的是,人工智能体“有意忽略做某事”更能体现

其自主性。如果人工智能体在道德决策上具有弱

自主性,那么就能部分地体现人工智能体的道德

主体地位。
人类个体一般需要为自己的行动负责,这种

责任既可以是道德上的,也可以是法律上的,但
是,由于个体能力与道德水平等方面的差异,人们

的自主性责任是不相同的。自主性责任与事后责

任是两回事情,前者基于自觉,而后者基于道德或

法律评价。与人类不同,人工智能体“有意忽略做

某事”是无法达到鲜明的自主性特征的。这是因

为,在可以设想的未来,人工智能体的道德地位远

不如人,它主要是为人类服务,而不是与人类公平

地竞争或生活。因此,从伦理的意义上说,人工智

能体的自主性仅仅是指道德推理上的。
以人工智能体“忽略做某事”为例,假设人们

期待一个人工智能体a做某项行动,但是a在经

过基于工具理性的推理(如效用最大化推理)后,
产生了不做的人工意图,并进而导致没有去做此

行动。在此情形中,a的“忽略”就可以看做是行

动自主性的体现,它的“忽略表现”就是一种典型

的“有意不为”。它产生的伦理后果可能是不好

的,甚至是人类无法接受的。解决此种问题的可

能途径是降低人工智能体的道德自主性,使得在

一些重要问题上,不让人工智能体单独决策,而求

助 于 人 的 参 与。正 如 珀 德 斯 韦 德 克 (F.
Podschwadek)所论证的:完全自主的道德智能体

一定蕴含着它会有意做非道德的行动,也就是完

全自主的道德智能体在道德上面临着潜在的不可

靠性[16]。显然,这与我们期待的构建道德上值得

称赞的人工道德智能体是背道而驰的。
以上分析面临一种典型的反驳,即认为以上

例子仅仅表明人工智能体中的算法让某些动作停

止而已,并不能表明人工智能体具有自主性。比

如,知璨·赫(P.ChisanHew)就认为,在可以预

见的技术条件下,人工智能体是不可能具有道德

能动性或自主性的。在他看来,任何机器系统都

是人设计的,它背后的设计者才具有真正的自主

性。从伦理学上说,缺乏自主性的东西,不可能成

为道德主体,因为它完全不具备承担道德责任的

能力[17]。笔者认为,知璨·赫的反驳还是基于人

类“自主性”的角度看待机器自主性和道德性的问

题,而不是从机器能动性的角度探讨问题。如果

人工智能体的“有意不为”具有伦理意义,那按照

前面的分析,其在“有意忽略”上可能产生潜在的

道德风险。例如,看护机器人看到病人突发心脏

病却“漠视不管”③,这种“忽略”的后果可能是致

命的。一种可以设想的方案是限制人工智能体的

自主性,特别是让其在道德决策上具有弱自主性。
所谓道德决策上的弱自主性就是指非完全的

自主,但又有一定的自主性。比如小孩子在一些

重要选择上,一般要听从父母的建议或让父母参

与决策,这就是弱自主的体现。对于人工智能体

的“忽略”来说,道德决策的弱自主性至少有两个

原因。第一,道德决策关系到人工智能体行动的

后果,而“忽略”是本来可以避免的事情,如果人工

智能体有意忽略做某些事情,这可能会有产生较

大的道德风险。第二,按照珀德斯韦德克的观点,
完全自主的道德智能体蕴含着它有主动作恶的可

能性,这种可能性可以通过“有意忽略做某事”体
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①

②

③

所谓人工情感,就是让机器的行动模拟人类情感的反应特性。例如,人类在后悔的时候会抑制做已经认定为错误的事情,如果

机器在功能上也能做到这一点,则可以认为它具有“后悔”情感。
意图是指行动者欲望驱动下做某事的理由,若让机器也能基于意图而行动,则这样的构造就是人工意图在机器中的实现。事实

上,智能机器领域已普遍采取了布莱特曼所提出的“信念-欲望-意图”模型。
机器人可以通知病人的亲人或者拨打急救电话等,这些事项应该是未来的机器人可以做到的。



现出来。至少在“忽略”的层次上,构建弱自主性,
就有利于防止人工智能体的一些“有意不作为”带
来的道德后果与风险。

三、“有意不为”的伦理嵌入

既然人工智能体的“有意不为”应当具备两种

道德特性,那么如何把这两种伦理特性嵌入到人

工智能体中? 在弱人工智能的意义上,人工智能

伦理嵌入就是让机器尽量做人类道德上能接受的

行动,并避免做人类道德上不能接受的行动。因

而,人工智能伦理嵌入的本质是对机器行动的伦

理控制。可见,伦理嵌入就与控制论有着天然的

联系。这种伦理控制的关键是在人工智能中嵌入

一个“伦理模块”①,以影响人工智能体在“有意做

或不做某事”上的决策[18]。所以,有必要从控制

论的角度探讨如何让人工智能体自动地明辨“有
意不做”的伦理后果。

1.“抑制”的原理:基于反馈的闭环控制

从控制论的角度看,抑制正在做的事情属于

“事后控制”,基于信息原理和反馈原理的现代控

制思想和方法足以应付这种情况。所谓信息原

理,就是指以信息接收与传递作为实现控制的基

础方法[19]。就人工智能体的“抑制”来说,其信息

是先前所做的行动以及环境的各方面数据。反馈

方法在经典控制论中比信息方法更为根本,因为

实际控制的自动化目标必须基于反馈原理。所谓

反馈原理,就是控制系统把被控对象的信息输送

出去,再通过监控器获得新的返回信息,然后把新

返回来的信息作为输入信息的一部分,进而对信

息的再输出产生影响的机制和过程,从而达到预

定的控制目的。人工智能体抑制正在做的事情,
当然不是凭空发生的,而是由于“伦理模块”感受

到一些信息与人类的伦理准则相冲突,从而停止

做某事(在停止的基础上可能还需要实施其他行

动)。也就是说,如果外部的环境数据不满足一定

的伦理要求,则人工智能体就可以通过调节行动

来进行改变。
“事后控制”针对的是外部环境或场景的变

化,而伦理原则必须事先设置在人工智能的伦理

模块中。如前所述,人工智能体的灵活的“抑制”
需要以“对可能伤害的强敏感性”为基础。这意味

着需要把“人工情感”植入到伦理模块中,这在目

前很难办到。然而,“强敏感性”并不需要把所有

情感都植入到人工智能体中,只需要把一些比较

敏感的情感植入到机器中。例如,如果把“人工害

怕”情感植入机器中,当机器面临相关的场景产生

“害怕”情感时,从而自动抑制正在做的行动

这可能是人工智能体情感的一种非常初步的

形式②。
当然,基于伦理要求,人工智能体进行自我抑

制在现实中没有这么简单。难点之一在于,在人

工智能体的“伦理模块”中,各种伦理规则之间可

能存在冲突。从难处说,电车难题之类的伦理困

难对于人工智能体来说异常困难;从一般的意义

上说,有些伦理规则并不是直接给定的,而是已给

定的伦理规则的逻辑后承,那么人工智能体要准

确理解就需要进行逻辑推理,而目前的道义逻辑

是不太适应人工智能这种需要的。

2.“忽略”的原理:基于因果知识的开环控制

与“抑制”不同,人工智能体的“忽略”更多地

需要事先知悉多数行动的伦理后果,从而“知道”
哪些行动必须被禁止做,特别是那些人类不能承

受的行动,比如人工智能体的伤人、杀人事件。此

外,某些很难逆转的公共危害(如自动驾驶、公共

服务机器人的伤人事件),等到其危害事件发生

后,再通过信息反馈来实施控制,可能没有伦理控

制效果或控制效果极差。此时,基于相关的知识

和伦理原则事先控制是可以设想的唯一方法。
人工智能体忽略一项行动的过程本身就是事

先控制的过程,因为它是由于“知悉”有些行动不

符合伦理要求而主动不做的情况。因此,人工智

能体的“忽略”不适用于基于信息反馈的控制,而
需要基于因果知识的开环控制。这种开环控制不

强调“反馈”在控制中的意义,而注重事先知道相

关行动的结果,因此它是以相当多的“因果知识”
为前提的。

一般来说,基于因果的开环的控制比基于反

馈的控制要难得多,因此在人工智能体“有意不做
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①

②

伦理模块用来专门调控机器行动的道德属性,它其实就是文献[1]中所说的“良芯(良心)”。关于伦理模块的具体论述,可参见

文献[19]。
至于人工智能体的“害怕情感”的机制到底是怎么样的,目前还没有文献专门进行实验研究,这是因为人工情感目前还处于探索

阶段,需要各方面(包括哲学、控制论、心理学、算法等)的进一步研究。



某事”的两种类型中,对“忽略”的伦理控制才是最

有挑战性的。按照传统的基于逻辑的符号主义人

工智能做法,这需要表示行动的前提与后果,但却

面临框架问题①、后果问题等人工智能的典型困

难。为了避免此困难,深度学习研究进路能够达

到一定的效果。然而,在某种意义上说,深度学习

是黑箱控制方法的另一种形式,而黑箱方法在伦

理控制上有它的局限性。正如图灵奖得主珀尔

(J.Pearl)所说的,基于黑箱方法的概率理论有其

严重的理论局限,它不能推断干预和反思,而人类

级别的智能更多地是基于因果推理[20]。珀尔就

此认为,基于因果推理的控制在人工智能中是很

有应用前景的:因果推理对于机器理解人类事务

和人机交互,以及机器的道德决策,都具有根本性

的意义[21]。根据类似的理由,张坤等人也认为机

器学习中的黑箱方法有其局限,有必要探究数据

中的因果关系,但传统的人为方法寻找因果关系,
过程非常复杂,代价也非常昂贵,所以有必要基于

大数据的深度学习,从观测数据中找出因果关系,
进而实施自动控制[22]。与自然因果不同,道德上

的因果推理对于深度学习方法的挑战更大,至少

目前在道德决策上,基于逻辑方法更为可行一些。
人工智能体需要在“忽略”上具有“对道德决策的

弱自主性”,如何把这一点嵌入到“伦理模块”中,
对于人工智能的伦理控制来说,自然是更为困难

的问题。

四、结论与进一步的研究问题

根据以上分析与论证,可以得到两个基本结

论:第一,人工智能体“有意不为”具有独特的道德

特性,这种特性要求人工智能体主动地不实施一

些行动;第二,人工智能伦理嵌入的本质是对人工

智能体行动的伦理控制,就人工智能体的“有意不

为”来说,“抑制”和“忽略”恰好适用于两种不同的

控制思路。因此,若期待人工智能体在为人类服

务或交往时体现出一定的道德水平,则“有意不

为”的伦理嵌入研究在未来具有一定的价值。在

基于自上而下的人工智能伦理嵌入研究中,“伦理

模块”至少要有两部分内容:一是道德推理所使用

的逻辑,比如心智逻辑、道义逻辑等;二是伦理方

面的实质内容,最好是形式化的或算法化②,比如

形式伦理研究。假如以上结论成立,就有必要对

以下两个问题展开进一步研究。
第一,面向人工智能体的心智逻辑(mental

logic)研究。所谓心智逻辑,就是指刻画了行动

者知、情、意三方面心智状态的逻辑[23]。由于“有
意不为”本身和意图等心智状态有关,同时还与行

动(体现为意志状态)有关,甚至直接地是情感所

引发的,所以知、情、意三方面的综合形式关系及

其推理,对人工智能体主动地不做某事来说就是

必要的。人类在进行道德决策时离不开道德推

理,同理,人工智能体“有意不做某事”也需要道德

推理。目前的心智逻辑几乎是分别地来刻画知、
情、意三个方面,但人工智能体有意地不做某事,
肯定不能只基于某一种心智逻辑,而是要综合进

行知、情、意三个方面的推理,并作出道德决策(包
括决定不做)。以人工智能体照看小孩为例,如果

小孩正处在看似危险的环境中,而它却“忽略”可
能的危险,则可将其看做无伦理推理能力的机器

在这样类似的情形中,最重要的也许不是根

据命令而实施行动,而是需要基于心智逻辑和伦

理规则进行推理,进而有意地做一些必要的保护

行动以及忽略一些不必要的行动。
第二,面向人工智能体的形式伦理(formal

ethics)研究。形式伦理是指把伦理原则用符号语

言表达出来,以便于进行形式分析或推理。形式

伦理对人工智能伦理嵌入具有一定的意义。首

先,对人工智能来说,哪些伦理原则适合人工智能

体,这是人工智能形式伦理的首要研究任务。在

根斯勒(H.J.Gensler)看来,人类最基本的伦理

原则有九条[24],但它们显然在目前可以预见的阶

段并不适合人工智能体。比如,“不应该做后悔的

事”似乎就不适合人工智能体。其次,如何让机器

“理解”形式伦理原则,则是人工智能形式伦理的

另一个研究任务。不可否认,在弱人工智能阶段,
机器不可能完全理解伦理原则,它们只“知道”这
些伦理原则与对应行动的实施或忽略关系,以及

这些伦理规则之间的逻辑关系。即使要达到这一

步,也是比较困难的,因为一条原则对应的具体行

动可能在数量上非常大,而且需要机器预测动作
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①

②

一个动作完成之后,哪些状态不会发生改变 这就是所谓的框架问题。框架问题对于人类不是问题,但对于计算机或机器则

是一个非常困难的问题。
不管是理论进路,还是实践进路,如果不能形式化或算法化,就无法被计算机或人工智能系统“理解”。



的后果。为了解决这些问题,仅仅依靠自上而下

的逻辑方法肯定是做不到的,但把机器学习方法

和逻辑方法结合,或许能够简化地解决一些问题。
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