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Seit den 1990er Jahren sprechen Ingenieure mit Blick auf Roboter, Softwareagenten u.a
von ,,autonomen technischen Systemen®. Was heil3t dabei ,,autonom®, und inwieweit ist
unsere Autonomie davon betroffen, dass jetzt auch die Technik ,,autonom” wird? Die
Beantwortung dieser Fragen erfolgt anhand von (I. ) der Darlegung des ublichen
Autonomieverstandnisses, (I1.) der Analyse der Autonomieverstéandnisse, die in der
Diskussion um autonome technische Systeme zum Ausdruck kommen, und (I11.)
Uberlegungen dazu, inwieweit unsere Autonomie von autonomen technischen Systemen

bertihrt ist und wie solche Systeme dementsprechend eingerichtet sein sollten.

Historisch gesehen entstammt der Autonomiebegriff der politischen Sphére (Pohlmann
1971). Die Stadtstaaten im aten Griechenland formulierten damit einen Anspruch auf
Selbstbestimmung, gegen Bedrohungen von innen (Tyrannis) und von aul3en
(Fremdherrschaft). Diese Selbstbestimmung war stets eine — u.a. durch Ubergeordnete
Bindnisregeln — begrenzte Selbstbestimmung. Dieses Verstandnis hat sich m.E. bis heute
erhalten, so etwa in der Kennzeichnung als ,autonome Region“, und auch in der
Philosophie trifft man ein solches Verstandnis an, z.B. in der Diskussion um Freiheit und
Determinismus, wenn ,, Autonomie® dort diejenige Schwundstufe von Freiheit bezeichnet,
die unter den angeblichen Determiniertheiten fir uns nur zu haben sein soll (so z.B. bei
Walter 1998). Ganz wie im Politischen handelt es sich um eine durch auf3ere und innere
Determinanten  begrenzte, &er dadurch teillweise auch erst ermdglichte
Selbstbestimmung.

Die in der modernen Philosophie wirkméchtigste Begriffsbestimmung von Autonomie
geht auf Immanuel Kant zurtick. Autonomie wird nun vom Individuum aus gedacht, wird

transzendental verstanden, as Bedingung der Mdglichkeit verantwortlichen, und das
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heif3t: moralischen Handelns tberhaupt. Sie ist absolut, unbeschrénkt, nicht graduierbar
und normativ zu verstehen, driickt also eine bestimmte Form der Anerkennung seiner
selbst bzw. eines Gegenlbers aus, und das Zukommen von Wirde hangt an der

Zuschreibung als autonom.

Bei Kant wird Autonomie an den Gesetzesbegriff gebunden. Moralische Qualitat bemisst
sich ganz allgemein bei Kant an blol3er Form, eben der Gesetzesform, der Maximen:
»Autonomie des Willens ist die Beschaffenheit des Willens, dadurch derselbe ihm selbst
(unabhangig von aller Beschaffenheit der Gegenstande dieses Wollens) ein Gesetz i<t.”
So lautet der bekannte erste Satz des Abschnitts mit dem Titel ,,Die Autonomie des
Willens als oberstes Prinzip der Sittlichkeit“ aus der Grundlegung zur Metaphysik der
Stten (vgl. (vgl. GMS BA 87). Daran wurde kritisiert, dies sei ein aufwendiger Apparat
und wenig ph&nomenadaguat, eine rigide technizistische Vorstellung von Soll- und
Istwert und von Kontrolle des eigenen Verhaltens per Regel (ads Regelung wie im
technischen Sinne). Andere moderne Auffassungen nehmen vom Gesetzesbegriff
Abstand (Frankfurt 1971; vgl. zusammenfassend auch Buss 2002). Allen diesen
Auffassungen sind jedoch so weit ich sehe zwe normative Aspekte von
Selbstbestimmung gemeinsam: Einerseits eine begriffliche Bestimmung, d.h. eine
Identifikation und Schematisierung der vorgefundenen, eigenen Aktivitat (man weil3, was
man tut). Andererseits, in distanzierender Reflexion des begrifflich Identifizierten, eine
praktische Bestimmung (man verbindet mit seinem Tun eine Werthaftigkeits- oder
Richtigkeitsiiberzeugung). Material gesehen geht es dabel darum, Unverfugbarkeiten und
Verflgbarkeiten situationsadaquat richtig ins Verhdltnis zu setzen. Eine vernlnftige
Handlung, als Ausdruck von Autonomie, ist jedenfalls nicht blof3 eine Reaktion auf
Vorgefundenes (innen/auf3en), auch aus Beobachtersicht nicht, sondern erfordert die

aktive Ausbildung eines Verhaltnisses zu diesem V orgefundenen.

In der Diskussion um autonome technische Systeme benennt Autonomie teils ebenfalls
die Fahigkeit, sich selbst Regeln zu setzen (vgl. Smithers 1997). Doch bleibt diese Rede
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vollig metaphorisch, wenn se nicht technisch genauer spezifiziert wird. Bei genauerer
Betrachtung der verschiedenen Definitionen der Autonomie technischer Systeme geht es
meist um weniger Anspruchsvolles, und zwar um eine Reihe von selbst auferlegten

»engineering contraints* (vgl. Maes 1991):

1. Eine Unabhangigkeit von der Steckdose, allgemein gesagt die Fahigkeit, ohne externe
Energie- oder Materia versorgung auszukommen. Das kénnte man auch "autark” nennen

(z.B. energetisch autark).
2. Die Moglichkeit, sich ohne Flhrung selbst zu bewegen, d.h. mobil zu sein.

3. Eine Auftragserledigung ohne Benutzereingriffe, ohne Fernsteuerung: Dafur haben wir

m.E. das Wort "automatisch”.

Teils werden die Kriterien auch kombiniert, etwa wenn es heif3t: "autonomous robots are
usually taken to mean free-ranging mobile robots which are not teleoperated but plan and
execute their own actions." (Todd 1986, S. 233)

In der Robotik-Szene ist hinsichtlich des dritten Punktes inzwischen die Unterscheidung
von ferngesteuerten, halbautonomen und autonomen Systemen ublich. Halbautonome
Systeme kodnnen bestimmte komplexe Aktionen selbst ausfiihren, die Steuerung vollzieht
sich also auf einer hoheren Ebene. Eigentlich bezeichnet diese Einteilung Grade auf
einem Kontinuum der Steuerung einzelner Aktoren (wie bei der klassischen
Funkfernsteuerung eines Modellautos) Uber komplexere Befehl sstrukturen (vor, vor, vor,
drehen, Hand o6ffnen, Arm absenken, Hand schlief3en, arm heben, zurtick, zuriick,

zuriick), noch komplexere (heranfahren, aufnehmen, zuriickfahren) bzw. schlicht (holen).

Autonomie wir aber auch durch Bezugnahme auf die Systemumwelt beschrieben. Hier

fordert man unter dem Begriff der Autonomie:

4. Eine Abhéngigkeit des zukinftigen V erhaltens nur von inneren Zusténden des Systems
(vgl. McFarland/Bosser 1993, S. 145-147); dieses soll also, wirde ich sagen,

"umweltunabhéngig" sein.

5. Eine Auftragserledigung in verschiedenen Situationen bzw. eine Erledigung von

variierenden Auftréagen; das System soll "adaptiv" sein — und, wirde ich sagen, damit
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gerade nicht umweltunabhangig.
6. Das System soll all dies immer besser konnen; es soll aso "lernend" sein.

Vor alem die Punkte 2 bis 5 berlicksichtigt Rammert (2003) in seinem synoptischen
Vorschlag, die Autonomie autonomer technischer Systeme als eine Frage des Grades an

Eigenaktivitét in vier Dimensionen zu charakterisieren:

Motorik (Antrieb und Bewegung): von unbewegt zu automotiv und automobil

Aktorik (Arbeit und Ausfiihrung): von fremdbetétigt bis zu eigentétig, automatisch

Sensorik  (Umwelt- und Selbstwahrnehmung): von fremdabgestimmt  Uber
umweltsensitiv bis zu selbstanpassend

Informatik (Steuerung und Regelung): von fest verdrahtet Uber flexibel programmiert
bis zu verteilt probleml 6send.

Die nachsten beiden Verwendungen sind etwas komplizierter, weswegen ich ausgiebiger

Zitieren werde:

7. Autonomie bedeutet, ,,dass das System in Abhéngigkeit von sich stdndig wandelnden
Umweltsituationen nicht nur — losgeldst von menschlichen Kommandos — ziel gerichtet
arbeitet, sondern dass ein externer Beobachter Verhaltensweisen des Systems erkennen
kann, die nicht explizit bel der Konstruktion des Systems vorgegeben wurden®
(Knoll/Christaller 2000). Das System soll aso nicht nur explizit konstruktiv vergebene

Verhaltensweisen zeigen; es soll also "innovativ" sein.

8. ,,Je mehr der kontrollierende Akteur A Kenntnis des inneren Zustands von B hat, und
je besser er die Gesetze kennt, mit denen sich der Zustand von B beeinflussen |&sst, desto
besser kann A B kontrollieren. (...) B‘s Autonomie gegenuber A ist — qualitativ
gesprochen — invers proportional zum Wissen, das A Uber B hat.” (Pfeifer 2003). Ein
System ist also autonom in dem Mal3e, wie dessen innere Zustande und Gesetze ihrer

Verénderung uns nicht bekannt sind; es ware dann "opak", "nicht vorhersagbar".

Geht man die einzelnen Definitionsvorschldge durch, lasst sich aso zeigen, dass
»autonom* hier im Wesentlichen soviel bedeutet wie , (energetisch) autark®, ,,mobil®,
.automatisch®, ,umweltunabhéngig“, ,adsptiv‘, ,lernend”, ,innovativ® oder

»unvorhersagbar”. Die letzten beiden Bestimmungen sind nun jedoch ausdriicklich aus
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Sicht eines Beobachters vorgenommen, d.h. epistemische. Die letzte Bestimmung ist von
ihrem Autor ausdricklich als relationae (relativ zum Beobachter, vgl. fir diese Idee
bereits Covrigaru/Lindsay 1991) eingefiihrt, bezeichnet also keine einfache Eigenschaft.
Die Grammatik technischer Autonomie folgt, wie man es ausdriicken konnte, der Formel:
X ist autonom gemessen am Wissen von y. Diese Beobachtung lasst sich jedoch
verallgemeinern, denn bei naherer Betrachtung sind die anderen Kennzeichnungen
ebenfalls relative: , Energetisch autark® und ,,umweltunabhéngig® z.B. kennzeichnen eine
negative Relation zur Umgebung; , automatisch® kennzeichnet eine negative Relation
zum Benutzer; ,adaptiv* eine positive zur Umgebung und eine negative zum Benutzer;
»lernend” schlief3lich eine positive zur Umgebung und eine negative zum Konstrukteur

oder Benutzer.

Auffalig ist schliefdlich, dass die spezifizierte Hinsicht der Autonomie immer nur unter
normalerweise nicht ausgesprochenen Randbedingungen besteht. Energetische
Autonomie besteht z.B. nur unter bestimmten Umgebungsbedingungen wie hinreichender

Sonneneinstrahlung (wenn Solarzellen verwendet werden).

Allgemein gesagt hat die Zuschreibung technischer Autonomie daher folgende Form: x
ist autonom in (positiv oder negativ bestimmten) Hinsichten a unter (normalerwel se nicht

ausgesprochenen) Randbedingungen b.

Eine solche Zuschreibung setzt das System in u.U. mehrfacher Hinsicht in Relation, sie
bestimmt ndmlich (i) Austauschrelationen mit der System-Umwelt; (i)
Interaktionsrelationen mit Benutzer und Konstrukteur (Steuerung bzw. Programmierung)
- sowie evtl. noch Dritten (Uberwachung); (iii) epistemische Relationen beziiglich des
Wissens von Benutzer/Konstrukteur/Dritten. Dabei bestimmen die epistemischen
Relationen mit Uber unsere Interaktionen und diese wiederum mit Uber die

Austauschverhdtnisse des Systems.

Allgemein kann man das Ergebnis also so zusammenfassen: Autonomie spezifiziert
Austausch-, Interaktions- und Wissensverhdltnisse von x auf eine oder mehrere

Hinsichten a hin, unter Unterstellung von Randbedingungen b.
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Auf dieser Basis konnen nun unsere Autonomie und digenige technischer Systeme
aufeinander bezogen werden: Es besteht eine Asymmetrie insofern, as unsere Autonomie
eine moralisch relevante reflektierte Intentionalitdt von Personen ausdriickt, technische
Autonomie hingegen eine Relationalitat zur Umgebung und zu Personen. (Dennoch kann
es sinnvoll sein, technischen Systemen Intentionen zuzuschreiben, dazu komme ich
gleich noch.) Weiterhin besteht eine Spiegelbildlichkeit der Verfligbarkeiten, denn wir
verfugen uber das System anhand des fur das System Unverfiigbaren, und worlber das
System verfugt, verfugen wir nicht (mehr). Diese Verfugbarketen/Unverflgbarkeiten
sind von uns gesetzt, in den Dimensionen von Austausch, Interaktion, Wissen. Unsere
(individuelle wie kollektive) Autonomie ist es, die dabel befordert, wiederhergestellt oder
zumindest erhalten werden soll — aber auch unsere Wohlfahrt usw. Das "Unsere" ist dabei
natUrlich erlauterungsbedirftig, dahinter verbergen sich komplexe Verhaltnisse, genauer
gesagt: Verhdltnisse je individueller und kollektiver Autonomie, die fallbezogen genauer
ausgefuhrt werden mussen. Dies wird dadurch zusétzlich kompliziert, dass sich die
Interaktion mit autonomen Systemen ganz unterschiedlich ,anfuhlt*, d.h. lebensweltlich
ganz unterschiedlich erlebt werden kann. Ich mdchte das am Beispiel eines (in dieser Art

fiktiven) Fahrerassi stenzsystems in Automobilen erlutern.

Die Phanomenologie des Handelns unter Einbezug autonomer Systeme umfasst folgende
Moglichkeiten: 1. Das System kann mir unbemerkte Unterstiitzung bieten (Feindosierung
von Lenkbewegungen in Extremsituationen); ich erlebe mich dann as gesteigert
handlungsfahiges Subjekt. 2. Man kann sich, moglicherweise gleichzeitig, ganz schlicht
als Subjekt dem Automobil als Objekt gegentberstellen. 3. Man kann aber auch das
autonome System im Automobil als einen virtuellen Beifahrer erleben, der (wie man
selbst) einem Objekt gegentbersteht (dem ,restlichen® Automobil). Wenn autonome
Systeme untereinander kommunizieren konnen (und beim Automobil ist das aus
verschiedenen Griinden angestrebt), treten weitere komplexe Verhdtnisse auf: 4. Ich
erlebe, wie zwei Objekte aufeinander einwirken. 5. Ich erlebe, als Subjekt, wie sich zwei
virtuelle Subjekte miteinander austauschen (etwa den ginstigsten Abstand einer
Kolonnenfahrt miteinander aushandeln). 6. Mein virtueller Beifahrer informiert mich
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Uber ein anderes, ds Objekt vorgestelltes Automobil. 7. Der virtuelle Beifahrer eines
anderen Automobils spricht zu mir. 8. Mein virtueller Beifahrer informiert mich tber
einen Output des virtuellen Beifahrers eines anderen Automobils. Wenn sich schliefdlich
ein ein anderes Auto fahrender Mensch an mich wendet bzw. ich eine Interaktion mit ihm
verstehen will, und autonome Systeme im Spiel sind, wird es zusétzlich kompliziert, weil
bei zwei Subjekten bezlglich der Mdglichkeiten 1.-8. keine symmetrische Situation
bestehen muss. Bei mehr as zwei Automobilen/Fahrern wird das schnell noch
unubersichtlicher (Kolonnen sollen jedoch gewohnlich mehr als zwei Fahrzeuge

umfassen konnen sollen).

Dass virtuelle Subjekte im Spiel sind, geht u.a mit dem Einsatz von intentionalem
Vokabular einher. Dieses dient vor alem dazu, sich zu sich selbst und anderen gegentiber
verhalten zu kdnnen und zu interagieren, wenn Determinationen nicht bekannt sind. Ich
glaube, es gibt hier eine intrinsische Verbindung zur letzten der oben dargestellten
Autonomiedefinitionen. Bei autonomen technischen Systemen kdnnen wir nun nicht
tatsachliche Intentionalitdt ansetzen, da es sich stets um von auf3en zugeschriebene
Zwecke handelt. Als solche sind diese Zwecke niemals ethisch relevant (ganz anders al's
im Kantischen Autonomiebegriff, der gerade eine Achtung der jeweils zugeschriebenen
Zwecksetzungskompetenz ausdriickt). Wir sollten also eine Als-Ob-Intentionalitét
ansetzen. Autonome technische Systeme verarbeiten mdglicherweise intentionales
Vokabular, auch wenn sie selbst es nicht verstehen, und wir beziehen uns unter einem
solchen Vokabular auf sie. Auch hier macht es gelingende Interaktionen moglich, setzt
dabei aber blofe Regelhaftigkeit voraus, die implizit bleiben kann.

Wenn wir diskutieren wollen, wie die Autonomie der Technik sich zu unserer eigenen
Autonomie verhalt, sollte diese Doppelung stets mitgedacht werden. Wir selbst kdnnen
unsere eigene Autonomie einerseits deskriptiv verstehen, dann diskutieren wir Kriterien
fur und Konsequenzen von empirischer Autonomie. Dann fungiert sie als Beschreibung,
und ist ds solche problemlos auch auf autonome technische Systeme anwendbar (wenn
diese Systeme komplex genug sind, was sie derzeit haufig noch nicht sind). Andererseits
koénnen wir sie transzendental verstehen, als Bedingung der Moglichkeit von Mordlitét,
Verantwortung usw. Dann fungiert sie als Zuschreibung, und ist als solche nicht
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problemlos auf technische Systeme anwendbar. Dies ist keine Frage des besseren
Gerdatedesigns, besserer Software, mehr Arbeitsspeicher oder Rechenlei stung. Denn es ist
Uberhaupt keine Frage der empirischen Performanz solcher Systeme. Wir sind es, die
diese Zuschreibungen vornehmen oder nicht zunehmen, und die dadurch unsere
Anerkennung von Gegentibern als moralischen Personen ausdriicken. Natirlich ist das
nicht losgelost von der Frage empirischer Autonomie: Solange autonome technische
Systeme so viele Dinge nicht kdnnen, die wir von verantwortungsfahigen Personen
fordern, wird man ihnen, selbst wenn man es wollte, keine Autonomie zuschreiben

konnen.

Ich glaube, dass diese Konstellation eine Reihe von Herausforderungen mit sich bringt,

dieich hier nur kurz benennen will:

Was wir von uns selbst in dieser Hinsicht fordern, |8sst sich beispiel sweise bioethischen
Arbeiten zu Einwilligungsfahigkeit, Behinderungsgraden und anderen Themen
entnehmen, insofern sie mit Blick auf oder unter dem Titel der Autonomie geftihrt
werden (vgl. Miller 1995). Ich denke, dass sich hiervon ausgehend unter Hinzunahme
von Arbeiten aus der Psychologie und der Kognitionswissenschaft ein graduelles
Konzept empirischer Autonomie entwickeln lief3e, mit dem auch der jeweilige Grad der
Autonomie autonomer technische Systeme beurteilt werden konnte. Anhand einer
morphologischen Klassifikation von Handlungskomponenten (vgl. Colling/Kusch 1998)
liefen sich zusétzlich digenigen Komponenten genauer identifizieren, die sich
technischen Systemen vergleichsweise einfach Ubertragen bzw. diesen beibringen lassen.
Damit lief3en sich diese Systeme auf das hin optimieren, was sie wirklich gut kénnen,
bzw. lieffen sich Interaktionsverhdltnisse gestalten, in denen diese unterstiitzend genau
digjenigen Abléaufe tGbernehmen, die sie genauso gut oder besser erledigen kénnen wie

ein Mensch.

Eine besondere Herausforderung, das wiirde ich mit Blick auf technische Systeme ganz
wie Dieter Sturma sehen (vgl. die von ihm gepragten Passagen in Christaler et a., S.
111-134), liegt dabei in der Ankoppelung an den ,,Raum der Griinde*. Dabei sollte von
vornherein klar sein, dass mit technischen Systemen bestenfalls Als-ob-Diskursivitat
moglich ist: Wir kdnnen so tun, als wirden wir uns unterhalten, ohne jedoch das
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technische Gegentiber wirklich als Autor seiner Sprechakte ansehen zu konnen.
Technisch realisierten Frage-und-Antwortmaschinen kénnen wir vielleicht irgendwann in
ihren Fragen und Antworten nicht mehr von einem menschlichen Gegeniber
unterscheiden, bis es so weit i, ist es aber noch ein langer Weg. Insbesondere das
Verstehen (im Sinne des adaquat auf sie Reagierens) expressiver und normativer Aspekte
von Sprechakten, anders als das von Beschreibungen und Befehlen, ist unterentwickelt.
Hier wére vielleicht auch das menschliche Sprechen noch starker nach charakteristischen

Mustern zu untersuchen.

Das Verstehen und die Modellierung von Interaktionssituationen wie der oben
beschriebenen, in der menschliches und nichtmenschliches Tun aufeinandertrifft, kann
wie oben angedeutet durchaus gewinnbringend in intentionalen Kategorien beschrieben
werden. Die mordische Qualitdt des Zugeschriebenen allerdings bleibt prinzipiell
beschrénkt: So kann man einem technischen System nicht Unrecht tun dadurch, dass man
es fasch versteht — man kann nur sich selbst oder anderen Personen schaden dadurch,
dass man das tut. Die Notwendigkeit, potenziell authentische von rein
fremdzugeschriebenen Intentionen zu unterschieden, macht jedoch eine Art Buchfiihrung
Uber den Autor von Intentionaitatszuschreibungen erforderlich. Intentionen- oder
Praferenzzuschreibungen tragen also notwendig eine Art versteckten Index, der auf die
Person des Zuschreibenden verweist. Diesen konnte man in agenten- und
spieltheoretischen Modellierungen explizit mitfihren und so u.a. die Rickwirkungen
dieser Zuschreibungen auf das Handeln der menschlichen Agenten erfassen. Oder man
konnte zumindest ein Flag setzen, das anzeigt, ob eine Intention oder Préferenz als
moralisch relevant gilt, d.h. als solche beispielweise in Nutzenaggregationen eingehen
soll. Eventuell wurde es sich in manchen Kontexten auch anbieten, das tbliche Desire-
Belief-Intention-Modell aufzugeben zugunsten eines reinen Belief-Modells, jedenfals
aber die Zuschreibungskomponente explizit zu verbuchen, wie es in einem nicht-
technischen Zusammenhang bereits as prinzipielles Kommunikations- und
Interaktionsmodell vorgeschlagen wurde (Brandom 1994). Damit lief3e sich auch die

Ankoppelung an den ,, Raum der Grinde* modellieren.
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V.

Die Frage, inwiefern Roboter moralische Subjekte sind bzw. inwiefern ihren Handlungen
moralische Qualitat zukommt, wird seit einiger Zeit nicht mehr nur in Literatur und Film,
sondern auch in der Philosophie diskutiert (sehe z.B. IRIE 2006). Doch autonome
technische Systeme sind nicht mit Robotern gleichzusetzen. Alle technischen Systeme,
die Uber Sensoren und Aktoren verfligen, d.h. etwas in der wirklichen Welt bewirken
kénnen — und unter dem Stichwort des ubiquitous computing oder der ambient
intelligence wird deren Entwicklung derzeit forciert —, bringen Probleme der
Uberwachung und der Kontrolle mit sich (Gottschalk-Mazouz 2007). Mit Blick auf
Roboter wurde in Christaller et al. (2001) die Frage bereits interdisziplinar diskutiert, was
genau nun deren mogliche Autonomie fir Mal3nahmen erforderlich machen konnte. Die
Systeme sollen, so wurde Uberlegt, moglichst deutlich werden lassen, was sie im Begriff
sind zu tun (etwa, indem sie das aktuelle Vorhaben laufend vor sich hersprechen), sollen
deutlich werden lassen, dass sie in Benutzungssituationen lernen (um dem Benutzer seine
Mitverantwortung klarzumachen), sollen das auch intern protokollieren, sollen teils nur
unter ausdricklicher Zustimmung der Betroffenen eingesetzt werden und sollen als
autonom handeln gekennzeichnet werden. Man konnte hinzufigen, dass sie auch
Auskunft dartiber geben konnen sollten, wessen Auftrag sie ausfiihren, wenn sie einen
ausfuhren. Allgemein kann man sagen, dass diese Systeme erkennen lassen sollten, wie
sie den Spielraum, den sie haben, nutzen, und (hoherstufig), dass ihnen ein solcher
Spielraum offensteht, und sie sollten diesen Spielraum zur Disposition stellen konnen.
Dies lief%e sich mit Blick auf die oben unterschiedenen acht Lesarten von Autonomie
weiter ausfuhren, worauf hier aus Platzgriinden verzichtet wird.

Informati onsethische Fragen im engeren Sinne beziehen sich auf die Frage, wie mit den
vielen Daten, die ein solches System erfasst, umgegangen werden soll. Dazu muissen die
Datenstrome zundchst einma bekannt sein. Hat das System Down- und
Uploadfunktionen? Vermutlich wird es solche haben. Aktive Input-Kanéle kénnten dann
as solche gekennzeichnet sein, Einwilligungen zu Ubertragungen konnten
situationsbezogen eingeholt werden. Doch die Situation ist noch komplexer as in den

herkdmmlichen Diskussionen um Datenschutz und Uberwachung: Denn vieles der
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Informationen, auch des Gelernten, liegt nicht explizit vor. Wenn mit dem Gerét sinnvoll
interagiert werden konnen soll, muss es in hohem Mal3e implizites Wissen aufnehmen
und erwerben kdnnen. Dieses aulRert sich in einem Konnen des Systems. Da dieses aber
nicht schon automatisch propositional erfasst ist, lésst es sich zwar, in Form von
Trainingsdaten oder Algorithmen, technisch u.U. gut dbermitteln, aber nicht mehr
inhaltlich darlegen oder gar beurteilen. Der Benutzer kann hier dann nur noch die
Einwilligung dazu geben, dass eine Speicherung oder Ubertragung stattfindet, aber nicht
mehr, wozu, d.h. zu dem, was der Inhalt dieser Ubertragung ist. Gleichzeitig scheint der
Trend hin zu intensiverer, mehr und mehr auch dezentraer V ernetzung ungebrochen (vgl.
Gottschak-Mazouz 2008). Ich glaube, dass genau in dieser Konstellation, der
zunehmenden Vernetzung und der zunehmenden Fokussierung auf implizitem Wissen,
eine besondere informationsethische Herausforderung in der Gestaltung von und im
Umgang mit autonomen technischen Systemen liegt.
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