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Abstract 

Some ethical issues related to artificial intelligence relate to the nature of autonomy and the 

problem of the responsibility gap; autonomous AI systems have behaviors that would be called 

“decisions” if humans made them, and humans would be held responsible if those “decisions” 

caused harm. However, when an “action” is performed by autonomous technology, although 

there is still a need for responsibility, nothing may be held responsible for it. Therefore, it is 

suggested that autonomous technologies remain under human responsibility if they meet two 

(design) requirements: 1) the ability to “track” human reasons and 2) by following the chain of 

human reasons, a human agent can be “traced.” These conditions will create many ambiguities 

for autonomous AI systems; for example, the moral reasons that need to be tracked are often 

agent-neutral, but tracing a human agent is only possible through agent-dependent reasons. In 

this article, by analyzing the interpretations of the two conditions, an interpretation that has not 

been proposed before will be defended as the least problematic interpretation. To this end, it is 

argued that the responsibility gap is solved when the history of events produced by autonomous 

systems involves a process by which the agent takes responsibility for an agent-neutral 

normative reason-responsive mechanism. 
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Introduction 

According to Santoni de Sio and van den Hoven (referring to Fischer and Ravizza’s 

compatibilist approach to human responsibility), autonomous artifacts remain meaningfully 

under human control if they meet two specific conditions: 1) The artifact can “track” human 

reasons, and 2) a human agent can be “traced” by following a chain of human reasons. Fulfilling 

these two conditions still faces problems and ambiguities that continue to be the subject of 

philosophical and empirical debate. 

Two Interpretations of Tracing 

In describing the second condition (originally for human responsibility), Fischer and Ravizza 

point out that responsibility is essentially historical. Every act has a certain causal history, and 

the attribution of responsibility for actions to an agent depends on the nature of the causal chain 

that shaped that history. The historical nature of responsibility can be interpreted (at least) in two 

different ways. 

In one interpretation, responsibility is attributed to the person who first intentionally (i.e., 

with reason) performed an effective act. Therefore, an event (such as killing people on the road) 

includes a purposeful act (such as drinking or forcefully feeding alcohol) in the causal history of 

those events, and therefore responsibility for the event is attributed to the agent of that historical 

purposeful act. A drunk driver, although driving unintentionally, is responsible for accidents and 

deaths on the road because he/she drank even though he knew he wanted to drive. If he/she were 

forcibly fed alcohol, the agent who fed the alcohol to the driver would be responsible for the 

events. So, responsibility for a bad event caused by an autonomous car historically goes back to 

a human who made an informed decision. 

In another interpretation, taking responsibility is not simply an act. Responsibility is 

attributed to an agent when the history of events includes a process of taking responsibility by an 

agent, in which a set of beliefs is formed for users or stakeholders; for example, in the process of 

taking responsibility, the belief is formed that an autonomous AI system belongs to a human 

agent. The set of beliefs is part of (not the causal chain, but) the mental or conceptual space of 

human beings who may not play any direct role in the causal chain.  

The two interpretations will be effective in the argument presented about tracing conditions. 

Taking responsibility for an agent-Neutral-Reason-responsive AI 

Reasons may be motivational or normative. Motivational reasons are the reasons why an agent 

acted, and normative reasons are the reasons that justify an action morally or rationally. We are 

interested in having an AI system track normative reasons. However, distinguishing normative 

from motivational reasons requires a normative theory and is not directly possible for the system. 
Another issue is that Fisher and Raviza’s conditions of responsibility were originally defined 

for humans (not AI systems). Since they are defined for humans, they have assumptions that are 

not necessarily present in the use of artificial intelligence (AI). For example, it is assumed that 

when humans are responsible for their actions, not only the decision mechanism but also the 

reasons to which the decision mechanism responds are the agent’s own.  

This is crucial because, as I have argued when we attribute responsibility to AI systems 

(following the approach of Santoni De Sio and van den Hoven), the assumption that reasons 

belong to certain human agents is not necessarily true. 

Such an assumption has also been challenged by others in recent years, including in the 

argument presented by Veluwenkamp (2022). He argues that being reason-responsive is 

incompatible with moral theories that consider agent-neutral normative reasons. To this end, he 
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distinguishes between agent-dependent reasons and agent-neutral reasons. Then he argues that 

tracking is important in establishing who is responsible, and if all reasons are agent-neutral, 

tracking cannot play its role. He concludes that if normative reasons are agent-neutral, then not 

all reasons traced will be normative.  

Veluwenkamp’s argument, by applying agent-neutral and agent-dependent division in 

Santoni de Sio and Van Den Hoven’s MHC conditions, implicitly emphasizes that it is possible 

for a mechanism to track reasons that do not belong to the agent(s) that are supposed to be 

responsible. This conflicts with the assumption that reasons always belong to the agent. 

Although it has been claimed that the tracing condition requires the reasons being tracked to 

be partially agent-dependent, the claim does not guarantee the opposite. Tracking reasons does 

not necessarily require tracing an agent. Therefore, the claim allows the mechanism to track only 

agent-neutral reasons. 

So according to the proposed approach, tracking can be realized as a normative reason-

responsive mechanism, and it can be completely agent-neutral. In other words, a normative 

reason-responsive mechanism can be realized without any connection with an agent, and the 

agent-neutral reason-responsive mechanism, although it does not guarantee to trace an agent, 

makes the possibility of being only responsive to normative agent-neutral reasons.  

I have argued that the possibility of two different interpretations of the historical nature 

of responsibility (and indeed the tracing condition) raises the hope that, at least in one 

interpretation, there is the possibility that an agent-neutral reason-responsive mechanism also has 

the tracing condition.  

It is argued that the relationship between an agent and reasons, (or an agent and a reason-

responsive mechanism) can be differently interpreted. In other words, the relationship between a 

reason-responsive mechanism and an agent can be constructed during the process of “taking 

responsibility.” So, there should be a social process during which beliefs are constructed in a 

way that an agent-neutral reason-responsive mechanism becomes an agent’s own. 

Conclusion 

Although in Fischer and Ravizza’s approach, both the decision mechanism (based on second 

condition) and the reasons (as a presupposition) are an agent’s own, in the case of autonomous 

weapons, it can be intuitively assumed that only one of these two (that is, either the decision 

mechanism, or normative reasons that it tracks) during a process will be an agent’s own, and 

based on that, the responsibility for the results of using an autonomous AI weapon can be 

attributed to the agent. 

Regarding this, we can expect that the two conditions of Santoni de Sio and van den Haven 

will be fulfilled, without the reasons used going beyond the normative reasons (which are the 

reasons justifying actions based on a moral theory). 
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 پذیرهوش مصنوعی و کنترل معنادار بشری: سازوکارهای واکنش

 1مسئول خنثی و امکانِ ردگیری عامل)های(-عامل-به-به دلایلِ نسبت

 کیوان الستی

 keyvan.alasti@gmail.comران. استادیار، مؤسسه تحقیقات سیاست علمی کشور، تهران، ای

 دهیچک

مسئولیت مفرتب  اسفت.  بخشی از مسائل اخلاقی مرتب  با هوش مصنوعی به خصلت خودگردانی و مسئله شکاف 
های خودگردان  مجهز به هوش مصنوعی قادر به ایجاد رویدادهایی هستند که اگر انسان آنهفا را ایجفاد کفرده  سیستم

شفد. امفا  آورد، انسفانی مسفئول آن می خسارتی به بار می« ها تصمیم»شد؛ و اگر این  گفته می« تصمیم»بود به آنها 
کنند، هرچند همچنان نیاز بفه پفذیرش  مسفئولیت وجفود  وقتی تغییرات را ابزارهای تکنولوژیک خودگردان ایجاد می

دگردان در صفورتی هفای خفو دارد، اما ممکن است چیزی مسئول آن قلمداد نشود. لذا پیشنهاد شفده کفه تکنولوژی
کننفد؛ و « ردیابی»( این قابلیت که دلایل انسانی را 3تحت  مسئولیت انسان باقی بمانند که دو الزام را برآورده کنند: )

شود. این شروط برای مصنوعات تکنولوژیفک « ردگیری»( با دنبال کردن زنجیرۀ دلایل انسانی یک عامل  انسانی 2)
ای کفه  متعددی را ایجاد خواهد کرد. از آن جمله این است که دلایل  اخلاقفی و هوش مصنوعی خودگردان ابهامات

-باید ردیابی شوند غالبا  نسبت به عامل)ها( خنثی هستند، اما ردگیری یک عامل  انسانی تنها از طریق دلایل وابسته
شود از یک تعبیر کفه  ائه میشده ار پذیر است. در این مقاله با تحلیل تعبیرهایی که از دو شرط مطرح عامل امکان-به

ترین تعبیر از جهت حل مسئلۀ ذکرشده دفاع خواهد شد. برای این کفار  مسئله پیش از این پیشنهاد نشده به عنوان کم
های خفودگردان  شود که تاریخچه رویدادهایی که توس  سفامانه شود که شکاف مسئولیت زمانی پر می استدلال می

قبول خفود  ای از دلایل هنجاری را به عنوان دلایل قابفل د که طی آن عامل مجموعهشود شامل فرایندی باش ایجاد می
کند متعلق به یک عامل بشری باشد، آنگاه  بپذیرید. اگر دلایلی که مطابق آنها سیستم به صورت خودگردان رفتار می

 شود نیز متعلق به آن عامل خواهد بود. مسئولیت رویدادهایی که ایجاد می
 

پذیری، شفکاف  کنترل معنادار بشری، اخلاق هفوش مصفنوعی، اخفلاق تکنولفوژی، مسفئولیت :اه دواژهیکل
  پذیری به دلیل. مسئولیت، مصنوعات خودگردان، واکنش
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۵1     2۱0۵ ، ۱شماره  ، 16 دوره ، کلامی -های فلسفی پژوهش 

 مقدمه

بفه معنفای سفنتی آن باشفند، یفک مصفنوع  « هفوش»های مجهز به هوش مصنوعی، بیش از آن کفه  سامانه
هر تکنولوژی جدیدی مسائل اخلاقی و اجتماعی متعفددی تکنولوژیک )از نسل جدید( هستند، و همانند 

های مجهفز بفه هفوش  شود. بخشی از مسائل اخلاقفی مفرتب  بفا سفامانه ها مطرح می در اطراف توسعۀ آن
شود. مسئله این اسفت کفه  مربوط می 2و مسئله شکاف مسئولیت 3مصنوعی به خصلت خاص خودگردانی

هفای خفودران،  های خودگردان یا اتومبیل از جمله اسلحه های خودگردان مجهز به هوش مصنوعی، سیستم
هفا گذاشفته  بفر آن« تصفمیم»ها را ایجفاد کفرده بفود نفام  قادر به ایجاد رویدادهایی هستند که اگر انسان آن

آورد، انسفانی مسفئول، پاسفخگو یفا مفدیون  خسارتی به بفار مفی« ها تصمیم»شد، به نحوی که اگر این  می
کننفد کفه بفه لحفاظ فنفی )و نفه الزامفا   تغییفرات را ابزارهفای تکنولفوژیکی ایجفاد می شد. اما وقتی این می

اجتماعی( خودگردان هستند، هرچند همچنان نیاز به پذیرش  مسئولیت وجود دارد، ممکن است کسی )یفا 
شفود و  شناخته می« شکاف مسئولیت»ای است که تحت نام  ها قلمداد نشود. این مسئله چیزی( مسئول آن

گیفرد، شفیوع  صورت می« مسئولیت»هایی همانند  آنجا که بخشی از کنترل اجتماعی از طریق برساخت از
 ساز باشد. تواند مسئله آن می

امیدی که ممکن است در حل این مسئله وجود داشته باشد تکیه بر این حقیقت است کفه امفوری کفه 
ها  الت )هرچنفد غیرمسفتقیم( انسفانشود در نهایت فارغ از دخ توس  هوش مصنوعی خودگردان انجام می

 کنفد کفه شفاید بتفوان بفه آن ففرد )یفا این امید را ایجفاد می 1نیست. و حضور افراد انسانی در حلقۀ تصمیم

افراد( انسانی مسئولیت نسبت داد. با این حال، این امید تنها در صفورتی محقفق خواهفد شفد کفه ففرد )یفا 
موضوعی را که نسبت به آن مسئول هستند داشفته باشفد  کنترلی افراد( انسانی حاضر در حلقه تصمیم توانای

(Wu et al., 2022; Dautenhahn, 1998.) 
دار  (، بفا رویکفردی کفه وامSantoni de Sio & Van den Hoven, 2018سانتونی د سیو و ون دن هاون )

انفد کفه  داده ( در خصفوص مسفئولیت اسفت، پیشفنهادFischer & Ravizza, 1998دیدگاه فیشر و رویتفزا )
توانند تحت کنترل انسان باقی بمانند )و یا به تعبیفری تنهفا زمفانی  های خودگردان در صورتی می تکنولوژی

توان به سیستم  خودگردان مجهز به هوش مصنوعی مسفئولیت نسفبت داد( کفه سفازوکار آن بفه نحفوی  می
« ردیفابی»قابلیت که دلایل انسفانی را  ( این0را محقق کرده باشند: ) 5طراحی شده باشد که دو الزام طراحی

 شود.« ردگیری»( با دنبال کردن زنجیرۀ دلایل انسانی یک عامل انسانی 2کنند و )
پذیری در برخی نظریات مرتب  با انسان هسفتند،  هرچند این دو شرط مطابق و معادل شرای  مسئولیت

                                                                 
1. Autonomy 

2. Responsibility Gap 

3. human in the loop 
4. design requirement 
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دان )و نه انسفان( ابهامفات متعفددی به کار بردن آنها برای مصنوعات تکنولوژیک و هوش مصنوعی خودگر
شفود تعبیرهفای  تفوان از آنچفه مطفرح می دهفد کفه می را ایجاد خواهد کرد. تحلیل این ابهامات نشفان می

 متفاوت و در نتیجه عملکرد و نتایج متفاوت استخراج کرد.
، از یفک تعبیفر توان ارائه کرد شده می در این مقاله با تحلیل و استخراج تعبیرهایی که از دو شرط مطرح

ترین تعبیفر( دففاع خواهفد شفد. در ایفن مقالفه اسفتدلال  مسئله که پیش از این پیشنهاد نشده )به عنوان کم
های خفودگردان  خواهد شد که شکاف مسئولیت زمانی پر خواهد شد که تاریخچۀ رویدادهایی که سفامانه

خاصی از دلایل هنجفاری را بفه عنفوان  اند شامل فرایندی باشد که طی آن عامل  مجموعه دلایل ایجاد کرده
کنفد متعلفق بفه یفک  ها سیستم خودگردان رفتفار می قبول خود بپذیرید. اگر دلایلی که مطابق آن دلایل قابل

 شود نیز متعلق به عامل خواهد بود. عامل بشری باشد، آنگاه مسئولیت رویدادهایی که ایجاد می
هفای خفودگردان مجهفز بفه  صفری از مسفئله فناوریبرای روشن ساختن این استدلال ابتدا شفرح مخت

هوش مصنوعی و مسئله شکاف مسئولیت ارائه خواهد شد. سپس با مطرح کردن دیدگاه فیشفر و رویتفزا در 
های مجهفز بفه هفوش  پذیری سیسفتم پذیری انسان و بفه کفار بسفتن آن در مفورد مسفئولیت مورد مسئولیت

ها  پذیر بودن این سیسفتم شده برای مسئولیت دو شرط مطرحمصنوعی توس  سانتونی د سیو و ون دن هاون، 
شود. در بخش بعدی، تعابیر متفاوت از دو شرط به ترتیب ذکر خواهد شد و استدلال خواهفد  شرح داده می

الجمع هستند. در نهایت، با شرح دیدگاه ولوونکامپ دربارۀ ارتبفاط میفان دو شفرط  شد که این تعابیر مانعة
از پیشفنهاد  -کنفد ای ایففا می این پیشنهاد که فرایند ردگیری در فرایند ردیابی نقش عمده-ردگیری و ردیابی 

 قبول دفاع خواهد شد.  جدید به عنوان تعبیر قابل
بنفدی مهمفی از موضفوع شفکاف مسفئولیت در ( اولین بار صورتMatthias, 2004آندریاس ماتیاس )

، کفه مسفتقل از انسفان و بفر 3های یفادگیری که ماشینکند. او استدلال کرده است  هوش مصنوعی ارائه می
که پیش از ایفن -اند که در آن طراح یا اپراتور کنند، موقعیتی را ایجاد کردههای عصبی عمل می اساس شبکه

بینی رفتار ماشین در آینده نیست، و لفذا  دیگر قادر به پیش -شدمسئولیت اَعمال ماشین به او نسبت داده می
هفا را توسفعه داد یفا د از نظر اخلاقی مسئول قلمداد شود. بر این مبنا یا نباید این نوع از ماشینتوان دیگر نمی

   پذیری را پذیرفت.باید وجود این شکاف در فضای مسئولیت
از سوی دیگر، این امکان که خود مصنوع به نحوی طراحی شود که بتوان به آن مسئولیت نسبت داد نیفز از 

امیدبخش قلمداد شده است. در این مورد افرادی همانند سولینز، فلوریفدی و سفاندرز، مواردی است که کمتر 
( Sullins, 2011; Floridi & Sanders, 2004; Anderson, 2011; Johnson, 2006) آندرسفون، و جانسفون

مسئلۀ نسبت دادن عاملیت اخلاقی، و به تبع آن مسئولیت اخلاقی، را بفه مصفنوعات خاصفی مثفل هفوش 
( معتقد است که هرچند مصنوعات هوش مصفنوعی Johnson, 2006اند. جانسون )عی بررسی کردهمصنو

                                                                 
1. Machin Learning  
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تفوان بفه آنهفا عاملیفت های اخلاقی هستند، به این معنا که موضوع احکام اخلاقی هستند، اما نمفیهویت
( نیفز Floridi & Sanders, 2004اخلاقی و در نتیجه مسئولیت اخلاقفی نسفبت داد. فلوریفدی و سفاندرز )

پذیری را  دانند، قابلیفت مسفئولیتپذیر میهرچند نسبت دادن عاملیت اخلاقی به هوش مصنوعی را امکان
دادن مسفئولیت بفه کنند. از این جهفت ففرض نسفبت اطلاق به هوش مصنوعی قلمداد می مجزا و غیرقابل

ف مسئولیت هفوش مصفنوعی افراد انسانی )و نه مصنوع( هنوز اقبال بیشتری دارد. از این جهت مسئله شکا
 شود. همچنان نیازمند نوعی از کنترل بشری تصور می

با این حال کاربر و طراح، یا هر فرد دیگری که در حلقه تصفمیم قفرار دارد، بفرای ایفن کفه قفادر باشفد 
مسئولیت اعمال مصنوع را بپذیرد، باید از چرایی عمل هوش مصنوعی توضیحی )غالبا  اخلاقی( در دسفت 

پذیری هوش مصنوعی نیفز از مفواردی اسفت کفه در مفورد آن صفحبت شفده و باشد. مسئلۀ توضیحداشته 
( و اهمیت آن نیفز مفورد مناقشفه قفرار Robbins, 2019نقدهای بسیاری به آن مطرح شده )برای مثال، نک. 

 (.Barman et al., 2024گرفته است )

شود، رویکرد متفاوتی بفرای پفرداختن بفه شروط ون دن هاون و سانتونی د سیو، چنان که شرح داده می
 های خودگردان است. مسئولیت در خصوص فناوری  موضوع شکاف

 هوش مصنوعی خودگردان، مفهوم خودگردانی و شکاف مسئولیت

  شرح مسئله

هفا مسفتقل از دخالفت مسفتقیم  هایی هستند که رفتارهای برآمده از آن های خودگردان تکنولوژی تکنولوژی
هفای بیرونفی، از جملفه  شود. عامل ها تعیین می های درونی آن انی و صرفا  در نتیجۀ پردازشیک کاربر انس

کاربرها و اپراتورها، تنها به صورت غیرمستقیم در تعیین این که تکنولفوژی خفودگردان چفه رفتفاری نشفان 
ان محفدوده دهد نقش دارند. به عبارت دیگر، اگر مصنوع )یا سیستم( به نحوی باشد کفه بتفوان مفرزی میف

مجزا کفرد، آنگفاه « بیرونی»های  را از عامل« درونی»آن قائل شد، یا بتوان سازوکارهای « بیرون»و « درون»
هفا غالبفا   اند که رفتار آن هایی هستند که به نحوی طراحی )و ایدئال( شده مصنوع )یا سیستم( خودگردان آن

 های درونی است.  مبتنی بر سازوکارها و پردازش
پفذیر نباشفد.  بینی هفا، بفه واسفطۀ خفودگردان بودنشفان، ممکفن اسفت پیش ی ایفن تکنولوژیرفتارها

هفا ایجفاد  هفای درونفی آن های سازوکارها و نوع پردازش ها غالبا  به واسطۀ ویژگی ناپذیری رفتار آن بینی پیش
دازش بفالا، و ( سفرعت پفر2( پیچیدگی ساختار درونفی، )0توان به ) ها می شود، که از میان این ویژگی می

( کدر بودن سازوکار درونی و موارد مشفابه دیگفر اشفاره کفرد. لفذا اگفر یفک سفامانه مجهفز بفه هفوش 3)
کنفد، « انتخفا »مصنوعی، بعد از انجام عملیات و پردازش درونی، بین دو گزینۀ ال  و   مفثلا  الف  را 

واسطۀ آنچه نتیجفۀ پفردازش درونفی  آنگاه هرچند هیچ ارادۀ آزادی در این انتخا  دخیل نبوده است، اما به
توان سناریوی انتخا  جایگزین )یعنی  ( را نیز برای آن تصور کرد، فارغ از ایفن کفه  این سیستم است می
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 فهم توس  افراد بیرونی باشد یا خیر.  مشاهده یا قابل آن سازوکار درونی قابل
ناپفذیری در رفتارهفای ایفن  بینی قطعیفت و لفذا پیشتفوان گففت کفه نفوعی عفدم به طور خلاصه، می

هفای  های سازوکارهای درونی آنهفا ایجفاد شفده اسفت. پردازش مصنوعات وجود دارد که به واسطۀ ویژگی
هفای  های خودگردان مجهز به هوش مصنوعی غالبا  قرار است به نحفوی مسفتقل از عامل درونی در سیستم

شفود  ی که در نهایت از این پردازش حاصفل میبیرونی و به دور از دخالت مستقیم بشر انجام شوند و رفتار
 باشد.« عقلانی»اعتماد و به یک معنا  رفتاری قابل

قطعیت در رفتار بفا اثفرات بفالا وجفود داشفته باشفد، لازم اسفت هر جا عدم )ال ( شکاف مسئولیت:
لازم بفرای  مسئولیت نتایج را بتوان به کسی نسبت داد. در ادبیات فلسفی غالبا  خصلت خودگردانی را شفرط

پذیر اسفت، الزامفا  شفرط  اند. به عبارت دیگر، هر آنچه مسفئولیت امکان نسبت دادن مسئولیت قلمداد کرده
خودگردانی را دارا خواهد بود. همچنین کنتفرل اجتمفاعی موجفودات خفودگردان بفا سفازوکاری از جملفه 

ه حافظ آن نیفز هسفت. بفه عبفارت شود که نه تنها نیازمند خودگردانی، بلک نسبت دادن مسئولیت انجام می
دیگر، نسبت دادن مسئولیت ابزاری اجتماعی است که از طریق آن موجوداتی کفه درصفدی از خفودگردانی 

شفان بفه خطفر بیفتفد،  ها گرفته نا نهادهای اجتماعی و...( بدون این کفه خودگردانی را دارا هستند )از انسان
 گیرند.  اجتماعی قرار می« کنترل»تحت 

حال خودگردانی یک موجود غالبا  شرط کافی را برای این کفه بتفوان مسفئولیت بفه آن نسفبت داد  با این
پذیری شرایطی بیشفتر از خفودگردانی  (. به عبارت دیگر، برای مسئولیتMuller, 2023ایجاد نخواهد کرد )

بزنفد بفدون لازم است. از این جهت، رفتاری بسیار مؤثر ممکن است از این سازوکارهای خفودگردان سفر 
ها مسئولیتی نسفبت داده شفود. از ایفن جهفت امکفان کنتفرل  این که این قابلیت وجود داشته باشد که به آن

هفایی هماننفد  شفود از طریفق واژه اجتماعی اَعمالی که به واسفطۀ هفوش مصفنوعی خفودگردان انجفام می
 پذیر نیست. دیگر امکان« مسئولیت»

هفا  وش مصفنوعی درآینفده در شفرایطی باشفند کفه بتفوان بفه آنهای دارای ه فارغ از این که تکنولوژی
هفا )بفه خصفوص  ایفن تکنولوژی 3نسبت داد یا نفه، -شود به معنایی که به انسان نسبت داده می-مسئولیت 

هفا وسفعت زیفادتری دارد( در حفال حاضفر  های خودگردان کفه تفیثیر عملکفرد آن مواردی همانند اسلحه
ها مسئولیت نسبت داد. ایفن موضفوعی اسفت کفه اصفطلاحا  بفا عنفوان  به آنموجودند، بدون این که بتوان 

شفده نفاظر بفه ایفن  هفای ارائه حل شود و نیازمند پاسفخ اسفت. یکفی از راه شناخته می« شکاف مسئولیت»
 شناخته شده است. 2«کنترل معنادار بشری»موضوع با نام 

تم ایفن قابلیفت را دارد کفه بفه صفورت رفتار یک سیس این که ) ( خودگردان بودن و شکاف مسئولیت:
                                                                 

 ری دارند و برخی دیگر به متحقق شدن آن مشکوک هستند.. در این مورد برخی فلاسفه امید بیشت3

2. meaningful human control 
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هایی داشته باشد، هرچند ممکن است در تعری  خودگردان بودن بگنجد، اما الزامفا  مسفئله  درونی گزینش
مسئولیت را ایجاد نخواهد کرد. برای مثال، چیزی شبیه به دماسنج یفا ترموسفتات،  ای مانند شکاف  اخلاقی

رد، نیز در حال گزینش میان دو گزینه )مثل ال  یا  ( اسفت. بفا که سازوکار درونی آنها پیچیدگی کمی دا
   پذیر است. بینی ها ساده و پیش ها از این جهت متفاوت است که پردازش درونی آن این حال، شرای  آن

)یفا بفه سفختی  3ناپفذیر بینی همچنین این طور نیست که در هر شرایطی کفه سفازوکار  گزینشفی و پیش
ای کفه بفا آن مواجفه هسفتیم  مسئله شکاف مسئولیت نیز حاضر باشد. گاهی مسفئلهپذیر( است،  بینی پیش

شفدنی اسفت متففاوت بفا  قطعیت. ریسفک را از ایفن جهفت کفه محاسبه مرتب  با ریسک است، نفه عفدم
 ۱تفا  0تواند به عنوان سازوکاری برای گفزینش از میفان  دانند. برای مثال، ما به تاس )که می قطعیت می عدم

دهیم. لذا اگر در یک سناریوی فرضی نتیجه پرتفا  یفک تفاس  رفته شود( خودگردانی نسبت نمیدر نظر گ
گفذارد، بففاز وضفعیت ایجادشففده را دارای شفکاف مسففئولیت قلمففداد  اثفرات وسففیعی در یفک جامعففه می

 گیری ریسک وجود دارد. کنیم. زیرا در مورد نتایج حاصل از تاس انداختن امکان محاسبه و اندازه نمی
کنفد کفه از سفازوکاری منطقفی و  ما رفتار )یا انتخا ( هوش مصفنوعی اولا  ایفن تصفور را ایجفاد میا

توان با استفاده از همان منطق توضفیحی منطقفی بفرایش ارائفه کفرد، در  عقلانی حاصل شده و در نتیجه می
ثانیفا  از آنجفا کفه دریافت توس  فاهمه عادی انسفان نیسفت. و  حالی که در بسیاری موارد الگوریتم آن قابل

وجفود « محاسفبه ریسفک»تفر  قطعیت است، امکان واسپاری موضوع بفه فراینفدهای فنینتیجه دارای عدم
   2ندارد.

 گرایی: تقابل اراده آزاد و موجبیتناسازش

نامنفد یعنفی بفه اراده آزاد  تر از آنچه امروز خفودگردانی می ای خاص تا پیش از این مفهوم مسئولیت به مقوله
شفد بفه آن  ه داشت، که مشخصا  مرتب  با انسان بود. از این جهفت انسفان تنهفا موجفودی بفود کفه میاشار

مسئولیت نسبت داد. اراده آزاد، بفه معنفای امکفان انتخفا  آزاد میفان دو گزینفه، بفا مففاهیم دیگفری مثفل 
صفل موجبیفت، های فیزیک در قرن هفدهم است، ناسازگاری دارد. بنا بفر ا موجبیت، که ناشی از پیشرفت

کم از منظففر کسففانی کففه  شففرای  حففال حاضففر جهففان را شففرای  پففیش از آن تعیففین کففرده اسففت. دسففت
ها بتوانند بر مبنای تصفمیم شخصفی  شوند، این اصل با اراده آزاد و این که عامل خوانده می« 1گرا ناسازش»

موجبیفت را دارای اهمیفت  گرایانی کفه شده را تغییر دهند در تضفاد اسفت. از ناسفازش مسیر از پیش تعیین
 دانند نسبت دادن مسئولیت به افراد ناممکن است. می

                                                                 

 . در تعداد وقوع محدود.3

کنند که موضوع هفوش مصفنوعی  استدلال می ( همچنانHindriks & Veluwenkamp, 2023ولوونکامپ ). هندریکس و 2
 شود. سک مربوط میخودگردان بیشتر از این که به شکاف مسئولیت مرتب  باشد به ری

3. incompatibilism  
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 پذیری گرایی، همگرایی موجبیت و مسئولیتسازش

پذیری حاصل از ارادۀ آزاد و  گرایی، رویکرد دیگری وجود دارد که مسئولیت در مقابل ناسازش گرایی: سازش
کرد، حتی با وجود پفذیرش موجبیفت علّفی در جهفان، داند. مطابق این روی موجبیت علّی را قابل جمع می

 3گرایی ها مسفئولیت نسفبت داده شفود. ایفن رویکفرد را سفازش همچنان این امکان وجود دارد که به انسان
توان  و همزمان بر این اصرار دارد که می 2گیرد، گرایی برقرار بودن موجبیت علّی را فرض می نامند. سازش می

ها، مسئولیت نسبت داد. در پاسخ به این سؤال که چفه چیفزی،  ور مشخص انسانبه برخی موجودات، به ط
دهیم و موجفودات دیگفری کفه  ها مسئولیت نسبت مفی یا چه خصلتی، مرز میان موجوداتی که شهودا  به آن

ره های متفاوتی از ابتدای دو کند، دیدگاه ها نداریم را تعیین می تمایلی شهودی به نسبت دادن مسئولیت به آن
  مدرن )مثل دیوید هیوم و تامس هابز( تا دورۀ معاصر )مثل هری فرانکفورت( مطرح شده است.

 تر ماننففد هیففوم و هففابز، آنچففه شففهود گرایی، متعلففق بففه فلاسفففۀ متقففدم در روایففت کلاسففیک سففازش
 را بففرای نسففبت دادن مسففئولیت بففه افففراد، در شففرایطی کففه موجبیففت پذیرفتففه شففده اسففت، تحریففک مففا
 تر یعنففی خففودگردان بففودن )یففا نبففودن( اسففت نففه وجففود اراده آزاد، بلکففه شففرطی خفیفف  ،کنففد می

(Santoni de Sio and Van den Hoven, 2018, p. 5 شهودی که در پس این ایده وجود دارد این است که .)
اند  ه کسفانیدهیم الزاما  به معنای فلسفی دارای ارادۀ آزاد نیستند، بلکف کسانی که به آنها مسئولیت نسبت می

هفا محصفول فراینفدی اسفت  توان خصلت خودگردانی را به آنها نسبت داد. به عبارت دیگر، رفتار آن که می
مغزی  فردی ممکن است این انگیزه را بفرای او ایجفاد کنفد -شود. سازوکار درون که در درون مغز انجام می

رد تحویفل دهفد. امفا شفرای  زمفانی متففاوت کند به آن نیاز دا که مثلا  وجهی از پول را به کسی که فکر می
خواهد بود که این فرد با اسلحه تهدید شده باشد تا همان مقدار پفول را تحویفل دهفد. در موقعیفت اول، او 

شود. نفوع عملفی کفه ففرد  مسئول عملش است، اما به فرد در موقعیت دوم چنین مسئولیتی نسبت داده نمی
تفوان او را مسفئول عملفش  برای تحویل پول، به نحوی است که می دهد، از جمله خواست او اول انجام می

قلمداد کرد. این در حالی است که کسی که با اسلحه تهدید شده چنفین مسفئولیتی نفدارد. هرچنفد ففرض 
پذیری فرد در موقعیفت اول،  ابتدایی موجبیت در رفتارهای انسانی همچنان وجود دارد، اما شرای  مسئولیت

مبتنی بر سازوکارهای علّی درونی بوده، با فرد در موقعیت دوم که تهدید شده تفا عملفی  چون عمل او صرفا  
داند، جدی بگیفریم،  شود. اگر این روایت، که وجه تمایز را خودگردانی می را انجام دهد متفاوت قلمداد می

 اشت.ای به نام شکاف مسئولیت وجود نخواهد د های خودگردان مسئله کم در خصوص تکنولوژی دست
پذیری قلمفداد شفده  ترین شرط بفرای مسفئولیت در رویکردهای کلاسیک، شرط  خودگردان بودن مهم

دهند که شروط دیگری نیز با همفان درجفه از اهمیفت وجفود دارد.  های جدیدتر نشان می است. اما دیدگاه
                                                                 

1. compatibilism  

 کند. های فیزیک کوانتوم در شرای  این مسئله تغییری ایجاد نمی . قطعا  یافته2
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یفن تصفور را کفه تفوان زد کفه ا هفایی می کند. زیرا مثال روایت کلاسیک شهود ناقصی از موضوع ایجاد می
هفای حفاد روانفی  اففرادی کفه دارای بیماری 3خودگردانی برای داشتن مسئولیت کافی است تضعی  کنند.

کنفد، یفا  هفا را هفدایت می هستند و به همین سبب نه عقلانیت بلکه هیجاناتی بسیار قدرتمند رفتارهفای آن
کننفد،  از خطر تصادف اجتنا  می افرادی که به واسطۀ یک ترس بیمارگون شدید از نجات دادن یک کودک

هفا نیفز از سفازوکار  به معنایی که گفته شد، دارای خودگردانی هستند. بفه عبفارت دیگفر، هرچنفد رفتفار آن
شفود  ها حاصل شده، اما اطلاع ما از وجود یک بیماری روانی خاص باعفث می درونی محصور در بدن آن

تظار را نیز داشته باشیم کفه در صفورتی کفه دعفوایی حقفوقی آنها را مسئول اعمالشان قلمداد نکنیم. و این ان
علیه رفتار این افراد مطرح شد، اطلاع دستگاه قضایی از بیماری مورد نظر حتفی شفاهدی بفرای تبرئفه آنفان 

دادن مسئولیت به شرایطی بیش از صفرف  مبتنفی بفودن رفتفار بفر یفک  محسو  شود. از این جهت نسبت 
کند ایفن اسفت کفه رفتفار مسفئولانه بفر  ند است. چیزی که وجه تمایز ایجاد میسازوکار علّی درونی نیازم

شود. لذا ردیابی نوعی از انتخا  عقلانفی )مبتنفی بفر دلیفل( بفه شفروط  های عقلانی انجام می مبنای دلیل
پذیر  هفا، نقشفی در مسفئولیت پذیری اضافه خواهد شد. لذا دلایل عقلانی، فراتر از صفرف علت مسئولیت

ها بفه دلایفل  شود که رفتار آن ایفا خواهند کرد. به طور خلاصه، به موجوداتی مسئولیت نسبت داده میبودن 
به این معناسفت کفه  2پذیری به دلیل پذیری به واکنش بودن مسئولیت  پذیر، باشد. وابسته حساس، یا واکنش

واکفنش بفه دلایفل دهفد حاصفل حضفور و  عامل  زمانی مسئولیت خواهد داشت که اعمالی که انجفام می
گرایی نیفاز خواهفد  انسانی و در نتیجه در سازگاری و هماهنگی با این دلایل باشد. لذا به قرائتفی از سفازش

 بود که این ملاحظه اخیر در آن منظور شده باشد. 

 خوانش هری فرانکفورت و فیشر و رویتزا 

 بشری نیز اسفتفاده شفده، متعلفق بفه فیشفر گرایی، که در رویکرد کنترل  معنادار   تر از سازش قبول قرائت قابل
 هففا و رویکففرد ( اسففت. ایففن دو بففرای شففرح دیففدگاه خففود از مثالFischer & Ravizza, 1998و رویتففزا )

انفد. هفری فرانکففورت  گرای پیش از خود به نفام هفری فرانکففورت اسفتفاده زیفادی کرده فیلسوف سازش
(Frankfurt, 1969تلاش کرد از طریق ارائۀ مثا )گرایی دفاع کند. ادعای فیشر و رویتزا ایفن  هایی از سازش ل

پذیری وابسته به حدی از توانایی کنترل نزد عامل نسفبت بفه موضفوع مسفئولیت اسفت.  است که مسئولیت
کنترل در معنای قوی آن وابسته به شرایطی است که در آن عامل قادر باشد یک عمل بفدیل را بفه جفز آنچفه 

دهفد کفه  های فرانکفورت نشفان می شود( انجام دهد. با این حال، مثال شده )یا می به صورت بالفعل انجام
تری  آن نیست، بلکه کنترل معنفای ضفعی  به معنای قوی کنترلپذیر بودن داشتن  شرط لازم برای مسئولیت

                                                                 

پفذیری پذیری افراد، فرض اختیار نیز بفه تنهفایی بفرای مسفئولیت. با مطرح کردن اهمیت سازوکارهای اجتماعی در مسئولیت3
 کند. کسی که اختیار دارد شرط لازم را دارد، نه شرط کافی؛ شرط کافی را جامعه مشخص میکفایت نخواهد کرد. 

2. reasen responsiveness 
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در مقابفل ) 3تواند داشته باشد )که با موجبیت سازگاری دارد( و فیشر و رویتفزا آن را کنتفرل هفدایتگر نیز می
تواند شفرط لازم بفرای  (. این نوع کنترل میFischer & Ravizza, 2000, p. 441اند ) ( نامیده2کنترل نظارتگر

 پذیری را محقق کند. مسئولیت
را تصفور کنیفد کفه مغفز او توسف  یفک  (الف برای فهفم  مثفال  هفری فرانکففورت، ففردی )بگوییفد 

های متفاوت عملفی را کفه  تا در نهایت از میان گزینه کاری شده نحوی دست  ( به شناس )بگویید  عصب
شفناس تمایفل دارد کفه الف  امفروز از خانفه  شناس است انجام دهد. برای مثفال، عصب مورد نظر عصب

شناس تا زمانی که ال  مطابق دلایل شخصی خود بفه محفل  خارج شود و به محل کارش برود، اما عصب
کند، اما وقتی دلیلی کافی برای ال  پیفدا شفود کفه در خانفه  نمی گیری او ای در تصمیم کارش برود مداخله

ای که پیش از این در مغز ال  کفار گذاشفته  ماندن امروز او را توجیه کند دخالت خواهد کرد و مثلا  با تراشه
گر بفر عملفش  است مانع از انتخا  دوم او خواهد شد. روشن است که در این مثال، الف  کنتفرل نظفارت

کنفد مسفئول  شت، اما همچنان تا زمانی که سر کار رففتن را بفا دلایفل خفاص خفود هفدایت مینخواهد دا
 (.Frankfurt, 1969, p. 834شود ) عملش نیز قلمداد می

لذا در شرح فیشر و رویتزا از رویکرد  فرانکفورت، کنترل نظارتگر مسفتلزم وجفود دو قفوه )یفا توانفایی( 
 تواند عملفی را کفه در حفال انجفام آن اسفت هفدایت کنفد و می متفاوت است: قوۀ اول این است که عامل
 کنفد کفه در صفورتی کفه تصفمیم گرفتفه باشفد آن عمفل خفاص قوۀ دوم این امکفان را بفرای او ایجفاد می

 گرایانی هماننففد فیشففر و رویتففزا معتقدنففد کففه انجففام ندهففد یففا بففه نحففو دیگففری انجففام دهففد. سففازش را
زم وجود امکان هدایت کردن عمل و در نتیجه نیازمند کنتفرل هفدایتگر پذیر بودن عامل تنها مستل مسئولیت

 (.Fischer & Ravizza, 1998, p. 31است )
پفذیر نسفبت  شود. اگر عامل را واکنش پذیری نسبت به دلیل در چنین شرایطی مطرح می مفهوم واکنش

داشفت و لفذا از ایفن جهفت های کافی واکنش خواهفد  به دلیل بدانیم به این معناست که او نسبت به دلیل
کنترل او کنترل نظارتگر )یعنی دارای هر دو قفوه( اسفت و بفه عبفارت دیگفر دارای اراده آزاد در نظفر گرفتفه 

گرایانۀ فرانکففورت،  هفای سفازش شود، که روشن است با موجبیت همخوانی نخواهد داشفت. در مثال می
ود یا عدم وجود دلیل در عملی کفه در نهایفت پذیر نیست، چرا که وج عامل همچنان نسبت به دلیل واکنش

 ال  به عنوان یک عامل انجام خواهد داد تیثیری ندارد.
پذیر بودن به دلیل را نه به عامل، بلکه به سفازوکاری  توان واکنش پیشنهاد فیشر و رویتزا این است که می

(. منظفور از سفازوکار Fischer & Ravizza, 1998, p. 39شود نسبت داد ) علّی که به یک تصمیم منتهی می
شفود و هفم  هایی است که هم سازوکارهای علّی موجود در دستگاه  شناختی عامل را شامل می سلسله علت

                                                                 
1. guidance control  

2. regulative control  
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گیری ممکن است مجموعۀ رویفدادهایی  کنند. سازوکار تصمیم در تعیین تصمیم نهایی نقشی علّی ایفا می
رسفد.  زمان حال، که به دسفتگاه شفناختی عامفل می به لحاظ علّی پیوسته به هم را شامل شود، از گذشته تا

پذیر باشد، بفه ایفن معنفا کفه مسفیر آن در شفرایطی کفه  حال اگر این سازوکار علّی به دلایل  انسانی واکنش
توان گفت که عامفل کفه بفر مبنفای ایفن  های کافی وجود دارد مبتنی بر آن دلایل تنظیم شود، آنگاه می دلیل

پذیر اسفت. تمفایز میفان عامفل و سفازوکار   دهد، نسبت به آن عمفل مسفئولیت میسازوکار عملی را انجام 
های مجهز به هوش مصفنوعی، بفه عنفوان  پذیری در سیستم تواند برای درک بهتر مسئولیت گیری می تصمیم

 سازوکار تصمیم، نیز بس  پیدا کند.
ی مشفابه اففراد دارای تفرس پذیر باشد مفوارد این شرط که سازوکار تصمیم باید نسبت به دلایل واکنش

کند. ایفن مفوارد از ایفن جهفت حفذف  پذیران حذف می بیمارگون یا بیماری روانی حاد را از دایره مسئولیت
شفود بفه دلایفل عقلانفی مفرتب  نیسفت و  ها که به تصمیم منجفر می مغزی آن-شوند که سازوکار درون می

 نات( گرفته شده است.تصمیم مبتنی بر عوامل کاملا  علّی )شاید با غلبه هیجا
گوید چرا شهود ما مسئولیت را به اففرادی کفه دارای  گیرد که می این شرط در کنار شرط دیگری قرار می

دهفد. مطفابق ایفن شفرط، سفازوکار  خودگردانی نیستند و اعمالشان از بیرون تحمیل شده است نسبت نمی
زمانی عامفل در مفورد تصفمیمی کفه توسف  گیری باید متعلق به خود  عامل باشد. به عبارت دیگر،  تصمیم

متعلفق بفه ای از آن( را  ملاحظه پذیر خواهد بود که آن سازوکار )یا بخش قابل سازوکار گرفته شده مسئولیت
 قلمداد کند، و به عبارت دیگر سازوکاری درونی باشد. خود

قصفدهای  چون فرض این است که موجبیتی علّی برقرار است پفس همفه عوامفل، از جملفه دلایفل و
اند. در یک زنجیرۀ علّفی، هفر  بشری، با موجبیت سازگارند و بنابراین با رویدادهای پیش از خود متعین شده

های قبل از خود متعین شده است. در این مفورد  شود، با علّت آنچه علّت یک پدیده یا رویداد محسو  می
از خود متعین شوند و در تعیفین شفرای  قصدها، یا به اعتباری دلایل بشری، هم ممکن است با شرای  قبل 

هفا،  های ممکنی داشت که یکی از ایفن علت توان جهان پس از خود نقش ایفا کنند. با این حال، همیشه می
 از جمله دلایل و قصدهای افراد، به واسطه شرای  پیچیده آن جهان محقق نشود.

سفادگی الف  را رویفداد تهدیفد شفدن برای مثال زنجیرۀ رویدادهای ال ،   و ج را تصور کنید. برای 
توس  فردی از راه دور،   را قصد عامل به از بین بردن تهدید، و ج شلیک اسلحه به سمت تهدیدکننفده در 

، یا با جایگزین شدن    نظر بگیرید. حال می توانید امکان دیگری را نیز تصور کنید که رویداد ال  مستقیما 
توانیفد افتفادن آفتفا  سفاحلی بفر  ج را ایجاد کرده باشفد. و   را میبا شرای  دیگری به جز قصد، رویداد 

اختیاری حاصل از مصرف الکل قلمداد کنید. در این شرای  در این سلسله علل، قصد یا دلیلی  چشم، یا بی
گاه رخ داده است. این فرض می تواند این تصوّر را ایجاد  در زنجیره علّی وجود ندارد، بلکه رویداد ج ناخودآ

ها حضور ندارند ممکن بود زنجیره علّی به نحوی دیگر شکل بگیفرد.  های ممکنی که دلیل ند که در جهانک
 پذیر خواهد بود. از این جهت زنجیره علّی بدون این که اراده آزادی دخالت داشته باشد به دلیل واکنش
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وشیاری خود را بفر اثفر ای که ه دهند که مسئولیت خصلتی تاریخی دارد. راننده فیشر و رویتزا شرح می
مصرف الکل از دست داده، اگر تصادف مرگباری داشته باشد مسئول آن رخداد خواهد بود، چرا که با توجفه 

کرده است. حال اگر به کسی،  دانسته قرار است رانندگی کند باید از نوشیدن زیاد صرف نظر می به این که می
ورانده باشند و او را در اتومبیل  در حال حرکتی رهفا کفرده ، الکل خ3غربی شمال از شمالمانند قهرمان فیلم 

( و Fischer & Ravizza, 1998, p.195های احتمالی بفر عهفده او نخواهفد بفود ) باشند، مسئولیت تصادف
شد. از این جهفت، مطفابق  توانست رخدادهای گذشته را به قاضی بقبولاند تبرئه می روشن است که اگر می

 ک عمل باید شامل پذیرفتن مسئولیت توس  عامل باشد.این دیدگاه، تاریخ ی
 پذیر بودن به دلیفل از دو قفوه متففاوت و نامتقفارن تشفکیل واکنش پذیری به دلیل: دو قوه متفاوت واکنش

. پذیرنفدگی بفه معنفای ظرفیفت 5اسفت 1و قفوه دوم بازکنشفی بفودن 2شده است. قوۀ اول پذیرندگی داشتن
دارد و بازکنشی بودن ظرفیت ترجمه کردن دلایل به یک انتخفا  اسفت بازتشخیص دلایلی است که وجود 

(Fischer & Ravizza, 1998, p. 69این دو قوه نامتقارن هستند به این معنفا کفه شفرای  ممکنفی می .)  تفوان
داشت که پذیرندگی وجود داشته باشد، اما بازکنشفی نسفبت بفه آن انجفام نگیفرد. قفوه پذیرنفدگی بایفد در 

توانفد مسفئولیت  مکن بیشتری به نسبت بازکنشی بودن برقرار باشد، چرا که تنهفا موجفودی میهای م جهان
 هفای کفافی را دارد، حتفی هایی را تصور کرد که قفدرت پفذیرش دلیل داشته باشد که بتوان برای او موقعیت

ه هسفتند. مفثلا  توجف اگر این پذیرش به هیچ تغییری منجر نشود. افراد  دارای ضع  اراده در ایفن مفورد قابل
اند، اما همچنان به کشفیدن آن ادامفه  افرادی که دلایل قدرتمندی را در مورد مضرات سیگار کشیدن پذیرفته

 دهند. می

 پذیریمصنوعات خودگردان و مسئولیت

( از این مفدل بفرای اسفتدلال Santoni de Sio and Van den Hoven, 2018سانتونی د  سیو و ون دن هاون )
اجتماعی مجهز به هوش مصفنوعی مسفئولیت نسفبت داد، و بفه -های فنی توان به سیستم که می به نفع این

انفد.  ها را حفل کفرد، اسفتفاده کرده عبارت دیگر مسئله شکاف مسئولیت مرتب  با خودگردانی ایفن سیسفتم
های هوش مصنوعی در نهایت سازوکاری علّفی هسفتند و مطفابق آنچفه شفرح داده شفد، اگفر ایفن  سیستم

پذیر به دلیل باشد )شرط اول( و همچنفین  زوکار علّی یعنی این سیستم  مجهز به هوش مصنوعی، واکنشسا
توان به این سیستم، که شامل انسان و سفازوکار  به نحوی به عامل انسانی متعلق باشد )شرط دوم(، آنگاه می

                                                                 
1. North by Northwest 

2. Receptivity  
3. Reactivity  

بفه کفار بفرده  Reactionبفرای « بازکنش»و واژه  Responseبرای « شواکن»، واژه Accountبرای « پاسخ»در این مقاله، واژه  .5
 شده است. 
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 مکانیکی است، مطابق تعریفی که ارائه شد مسئولیت نسبت داد.
های غالبا  درونی سیستم خودگردان مجهفز بفه  اگر سازوکار، که در اینجا سلسله علت :)ال ( شرط اول

توان به این سیستم مسئولیت نسفبت داد،  پذیر باشد، به یک معنا می هوش مصنوعی است، به دلایل واکنش
یفل اسفت یعنی به همان معنا که نه به یک فرد دارای اختلال روانی بلکه به فردی کفه اعمفالش مبتنفی بفر دل

هفا هرچنفد  دهیم. لذا این شرط تمایزی را میان اففراد مسفئول و اففرادی کفه اعمفال آن مسئولیت نسبت می
شفود.  شفود قائفل می هفایی خفارج از کنترلشفان هفدایت می های درونی است اما با اختلال مرتب  با علت

مفی در ایفن مفورد کفه رسفد کفه الزا شود، بفه نظفر می کم تا زمانی که در مورد این شرط صحبت می دست
پفذیری  سازوکار به فرد خاصی متعلق باشد وجود ندارد. سانتونی د سیو و ون دن هاون به جفای واژۀ واکنش

انفد. ایفن واژه از قضفا  کنند، که آن را از نظریۀ صدق نوزیک گرفته استفاده می 3به دلیل از واژۀ قابلیت ردیابی
لایل در مهندسی چیزی شبیه به کاری است که دماسفنج بفا برای مهندسان نیز شناخته شده است. ردیابی د

تفوان  دهد. از این جهفت می دهد. تغییرات دماسنج وابسته به تغییراتی است که در دما رخ می دما انجام می
به سیستمی که مصنوعات خودگردان بخشی از آن است نیز، نه به عنوان عامل و نه به عنفوان موجفودی کفه 

الکترونیکفی کفه بفه تصفمیم -سبت داده شده باشد، بلکه به عنوان سفازوکاری مکفانیکیبه آن آزادی اراده ن
شود، مسئولیت نسبت داد، مشروط بر این که آن مصنوعات خودگردان مجهز به هوش مصفنوعی،  منجر می

دلایفل  کننفده ردیابیشفود  پذیر باشند، یا چنان که به صورت فنی گفته می به نحوی، نسبت به دلایل واکنش
نزد نوزیک برای ارائفۀ الگفویی در مفورد ردیفابی « شناخت»اشند. سانتونی د سیو و ون دن هاون از معنای ب

شفناختی مشفهوری کفه گتیفه در  کنند. در رویکفرد نوزیفک، و در پاسفخ بفه مشفکلات معرفت استفاده می
ئما  وضفع امفور خصوص تعری  شناخت مطرح کرده، برای این که بتوان به شناخت رسید فرد باید بتواند دا

جهان را ردیابی کند، و صدق جملات را بر مبنای آن اصلاح کند. با این حفال، ردیفابی کفردن وضفع امفور  
 ها نیست. ها الزاما  به معنای ردیابی کردن دلیل جهان برای صدق عبارت

همان طور که گفتفه شفد، کفارکرد شفرط دوم ایفن اسفت کفه موجفودات مسفئول را از  ) ( شرط دوم:
های بیرونی است مجزا کند. از این جهت، سازوکار تصفمیم،  ها تحت تیثیر کنترل داتی که تصمیم آنموجو

ای از او قلمفداد شفود. بفه عبفارت  هر چه که باشد، باید بخشی از سازوکار درونی عامفل و جفزء یکپارچفه
رها و اصفرارهای باشد. از این جهت زمانی که تحت تیثیر یفک تهدیفد، یفا فشفا« متعلق به عامل»تر،  دقیق

کم عامفل آن را متعلفق بفه  شود، سازوکار تصمیم متعلق به عامل نیست، یفا دسفت دیگران عملی انجام می
هفا تصفمیم  کند. عامل به عنوان بخشی از سیستم در مورد سازوکارهایی که او به وسفیله آن خود قلمداد نمی

ه واسطۀ حضور عامل و دیگر شفروطی گیرد پذیرش مسئولیت خواهد داشت. به عبارت دیگر، سیستم ب می
که برقرار خواهند بود، مسئولیت اجتماعی خواهد داشت. عامفل مسفئولیت سفازوکارهایی را کفه از طریفق 
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 گیرد بر عهده خواهد داشت. ها تصمیم می آن
توان شرط دوّم فیشفر و رویتفزا بفرای  سانتونی د سیو و ون دن هاون در پاسخ به این چالش که چطور می

گیری مبتنی بر هوش مصنوعی اعمال کفرد بفه نحفوی  پذیری را در خصوص سازوکارهای تصمیم یتمسئول
گیر بخشی از سازوکار درونی و متعلق به یک عامل محسو  شود، بفه مفهفوم  که سیستم خودگردان تصمیم

ارائفه  یافتفه دلایلفیکنند. مدافعان شناخت بس ( اشاره میClark & Chalmers, 1998) 3یافتهشناخت بس 
های درونی مغز استوار نیسفت، بلکفه ابزارهفایی  کنند که مطابق آن شناخت یک عامل صرفا  بر خصلتمی

شود، حتی یک دفتفر یادداشفت بفرای ففرد مبفتلا  هایی شناختی انسانی استفاده می که برای کمک به توانایی
بق ایفن رویکفرد سفازوکارهای دهد. از این جهفت، مطفا آلزایمر، نیز بخشی از قوه شناخت او را تشکیل می

توانند بخشی از قوه شفناخت یفک سفرباز در میفدان جنفگ یفا  خودگردان مجهز به هوش مصنوعی نیز می
 راننده در هدایت مسیر اتومبیل باشد.

 بحث و تحلیل مباحث

 بازتعبیر دیدگاه

استدلال خواهفد شفد  به عنوان نوآوری مقاله از هر دو شرح تعبیرهای متفاوتی ارائه خواهد شد و در نهایت
توان بفه نحفوی متففاوت از رویکردهفای گذشفته فهمیفد، بفه نحفوی کفه برخفی از  که شرط ردگیری را می

مشکلات موجود در تعابیر قبلی حل شود. برای این منظور اجازه دهید شفرای  ردیفابی را از حیفث منطقفی 
 بیشتر بررسی کنیم.

کی وقتی موجبیت را برقرار می د بر این عقیده است کفه جهفان دارای نفوعی از بسفتگی دانیم به معنای تی
ای از رویدادهای پیش از خود، که علفت آن رویفداد  علّی است، یعنی هر چیزی یا هر رویدادی با مجموعه

توان گففت علیّفت  شود. به عبارت دیگر، می شوند، و در درون همین جهان هستند، متعین می محسو  می
زننفد. ایفن حکفم در  ا روابطفی هسفتند کفه رویفدادهای جهفان را رقفم میفیزیکی تنه-های علّی و زنجیره

شناسفیم نیفز صفادق خواهفد بفود. بفه  می« رویدادهای آزادانفه بشفری»خصوص رویدادهایی که به عنوان 
کننده شفرای   فیزیکی تعیین-عبارت دیگر، هیچ افسونی خارج از دایره رواب  موجبیتی مبتنی بر قوانین علّی

 شود نخواهد بود. ها نیز می الم که شامل رویدادهای مرتب  با تکنولوژیو رویدادهای ع

سازوکار تصمیم نیز یک سازوکار علّی اسفت. در خصفوص موضفوع ایفن مقالفه سفازوکار تصفمیم را 
توان همان تکنولوژی خودگردان مجهز به هوش مصنوعی قلمداد کرد. در ایفن مفورد خفاص، منظفور از  می

اجتماعی، بلکه مصنوعی خودگردان مجهز به هفوش مصفنوعی اسفت، کفه -نیتکنولوژی نه یک سیستم ف
تواند یک اسلحه خودگردان یا یک ماشین خودران باشد. لذا آنچفه سفازوکار  تصفمیم نامیفده  برای مثال می
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ای از ایفن  شفده شود، در اینجا اسلحه خودگردان مجهز به هوش مصنوعی، بخش شفاید مجفزا و ایدئال می
الامکفان از تفیثیرات علّفی بیرونفی مفثلا   شده به این معنفا کفه حتی ی موجود است؛ ایدئالزنجیره بزر  علّ 

 محی  اطراف منفک شده است.
( 0پذیر بودن سازوکار  تصمیم به دلیل قابل تفسیر به ایفن خواهفد بفود کفه ) در این میان، فرض واکنش

یفل کفافی حاضفر باشفد، عامفل آن را کم یک جهان  ممکن  دیگر وجود داشته باشد که در آن اگفر دلا دست
کم یک جهان ممکن وجود داشته باشفد کفه  هایی که این شرای  را دارند، دست ( از میان جهان2بپذیرد، و )

(. همفان Fischer & Ravizza, 1998کنفد ) نسبت به آن دلایل بازکنشی داشته باشد، یعنفی مسفیر تغییفر می
ل و یکی از شروط خاص آن، یعنی بازکنشی بودن، در حفالی پذیری به دلی طور که گفته شد، تعری  واکنش

شود که پذیرش موجبیت به این معناست که هفیچ امکفانی بفه جفز آنچفه بفه صفورت بالفعفل رخ  ارائه می
دهد مجاز نیست. به بیان دیگر، جهان ممکنی به جز جهان بالفعل وجود ندارد. از ایفن جهفت نیفاز بفه  می

هفای  هفا و از جهان تفوان از امکان جبیت فرض گرفتفه شفده چطفور میشرحی هست که در شرایطی که مو
 ممکن صحبت کرد.

 های علّی و ارتباط با موجبیفت را بفه ناچفار بفه نحفو خاصفی تحلیفل خفواهیم کفرد. در مرتبفه زنجیره
دانی بفا ظرفیفت ذهنفی  آورد که اگر فیزیفک اول، صحبت از موجبیت حکم مشهور لاپلاس را به خاطر می

بینفی کنفد  توانسفت آینفده را پیش توانست در یک لحظه از زمان شرای  کل ماده را بدانفد، می  میبسیار بالا
(Hoefer, 2024 به عبارت دیگر، در هر لحظه از جهان شرای  ماده، به طور کلّی، به نحوی اسفت کفه بفه .)

یفد جهفان را بفه تواند لحظه و لحظات بعدی و شفرای  جد همراه قوانینی که در این جهان حاکم است، می
صورت کامل معین کند. با همین روال، شرای  ماده در لحظه جدید نیز همۀ آنچه را در لحظۀ بعدی وجفود 

تواند این ادعفا را توجیفه کنفد کفه شفرای   مفثلا   خواهد داشت معین خواهد کرد، و الی آخر. این تصور می
، با شرای  لحظفه اول متعفین شفده ۷الی  0دهمین لحظه نیز از ابتدا، و فارغ از چگونگی رخ دادن لحظات 

توانسفت  است. لذا اگر هیولای لاپلاس به همۀ جزئیات ماده در یک لحظه خاص دانش کافی داشفت، می
بینی کند. به عبارت دیگفر، رخفدادها وابسفته  همۀ لحظات بعدی و مثلا  رویدادهای لحظه دهم را نیز پیش

تواند همان دلایلی فرض شفود کفه  قصدهای کنشگران، که می به مسیر نیستند. روشن است که در این مورد
کنیم، نیفز بخشفی از شفرایطی هسفتند کفه از پفیش معفین  پذیر قلمداد می ها واکنش ما زنجیره علّی را به آن

 اند. شده
با این حال، شناخت و تعبیفر مفا از یفک زنجیفره علّفی غالبفا  کفافی نیسفت. لفذا، هرچنفد بفه لحفاظ 

به موجبیت همچنان وجود دارد، اما یک تحلیلگر عادی تنها قفادر اسفت یفک زنجیفرۀ شناختی باور  هستی
درپی ببیند که یکی پس از دیگری و هرکدام بفا تحریفک رویفداد قبلفی  ای از رویدادهایی پی علّی را زنجیره

دهای شفود و رویفدا دهند. برای نمونه، شرایطی را که با ضربه زدن به تفوپ بیلیفارد سففید ایجفاد می رخ می
های بعدی بعد از برخورد توپ سفید را در نظر بگیرید. در این حالفت، بعفد از ضفربه زدن بفه  حرکت توپ



   ۱۳  هوش مصنوعی و کنترل معناداری بشری: سازوکارهای...

بایفد وجفود  ۱تفا  2هفای شفماره  ، حتما  رویدادهایی مرتب  با برخورد این توپ با توپ0توپ سفید شماره 
به عبفارت دیگفر، رویفدادهایی  داشته باشد تا رویداد هشتم که افتادن توپ قرمز در چال است نیز رخ دهد.

میانی حتما  باید رخ داده باشند که رویداد هشتم نیز رخ دهد. یک رویداد به معنای تغییفر در یفک خصفلت 
های دیگفر در لحظفات و  نهایت خصلت در یک لحظه و مکان است که باعث تغییر در خصلت از میان بی

پلاسی قفادر نیسفت تنهفا بفا دانسفتن شفرای   های بعدی خواهد شد. روشن است که هیچ هیولای لا مکان
بینفی  دهفد پیش رویداد اول، و بدون دانستن شرای  کل مواد در آن لحظه، آنچه را برای رویداد هشتم رخ می

 کند. چون رویداد یک، بدون وجود رویدادهای میانی و شفرایطی کفه آنهفا را معفین کفرده، رویفداد هشفتم
هفای ممکفن )معرفتفی(  ادامه صفحبت از امکفان صفحبت از جهان را معین نخواهد کرد. از این جهت در

شود، چون در خصوص چگونگی رخ دادن رویدادهای میفانی اطلاعفات کفافی وجفود نفدارد. زنجیفرۀ  می
ای که اطراف آن وجود دارد و ما به آن شناخت کفافی نفداریم،  نشده نهایت خصلت ادراک علّی به واسطۀ بی

 رش را انتخا  کند.ممکن بود به انحای دیگری مسی

کننفد  هرچند طراحان مصنوعات خودگردان، برای این که شرط خودگردانی را محقق کننفد، تفلاش می
کننفد، بفه « ایفدئال»که سازوکارهای مورد نظر را تا حد امکان نسبت به عناصفر بیرونفی دخیفل در شفرای  

رونفی در آن کفاهش یابفد، ولفی عبارت دیگر سازوکار را به نحوی طراحی کننفد کفه تفیثیر علّفی عناصفر بی
های سفازوکار درونفی، مسفیرها و در  های متفاوت و پیچیدگی سازوکار اسلحۀ خودگردان به واسطه ورودی

ایفن ففرض  3کنفد. شود طی می قلمداد می« تصمیم»های معرفتی متفاوتی را تا رسیدن به آنچه  نتیجه امکان
 2کند. یر ایجاد میها را در این مس امکانیتی مستقل از فرض وجود عامل

پفذیر بفودن بفه دلیفل را نیفز  توان واکنش با استفاده از همین معنا از امکانیت، می پذیری به دلیل: واکنش
بازتعری  کرد. اولین تصور مرتبطی که ایجاد خواهد شد ایفن اسفت کفه دلایفل در ایفن سفازوکار بایفد در 

جۀ تصمیم باشند. اما دلایل انسفانی چطفور در ایفن کننده نتی ها نقش علّی داشته باشند و تعیین زنجیره علت
های خودگردان نیز بخشی و البتفه نفه  شوند؟ زنجیرۀ علّی که سازوکار اسلحه سازوکارهای تصمیم دخیل می

اجتماعی که همچنفین متشفکل -ها، در یک سیستم فنی دهد، همانند همه تکنولوژی همه آن را تشکیل می
. در این حالت، دخالت داشتن یا در حلقه تصمیم قفرار داشفتن انسفان را کند از افراد انسانی است عمل می

 توان به دو صورت متفاوت تصور کرد:  می

شفناختی و تحفت سفیطره کامفل هیجانفات و  ها را موجفوداتی صفرفا  روان توان انسان از یک سو، میف 
 اند.  حالات درونی تصور کرد که در میانۀ این زنجیره قرار گرفته

                                                                 

. روشن است که این الزاما  بفه معنفای وجفود اراده آزاد )چفه در مفورد انسفان و چفه در مفورد اسفلحه خفودگردان مجهفز بفه 3
 مصنوعی( نیست. هوش

 ها نیز امکان کنترل نظارتگر و لذا تغییر دادن مسیر را نخواهند داشت. ته شده باشد، عامل. چرا که اگر موجبیت فرض گرف2
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ها را افرادی تصوّر کرد که به واسفطۀ دلایفل، کفه ممکفن اسفت قصفدهای  توان آن دیگر، می از سویف 
 بشری باشند، در این زنجیره حضور دارند.

هر دو مورد  تصورشده در بالا با موجبیت سازگارند، چون رخداد شکل گفرفتن قصفدهای انسفانی نیفز 
تعبیفر، آنچفه فیشفر و رویتفزا، بفا ارجفاع بفه تواند با رویدادهای قبل از خود معفین شفود. لفذا در یفک  می

نامند، به این صورت قابل فهم اسفت کفه قصفدهای بشفری نفه بفه معنفای  فرانکفورت، کنترل هدایتگر می
های قبلی متعین شده اسفت، در مسفیر   ای که به طور علّی با حلقه ای آزاد، بلکه به معنای حلقه دخالت اراده

در میانفه مسفیر  3و حرکفت تفوپ  2ی به همان صورتی که حرکت توپ زنجیرۀ علّی حضور دارند. این یعن
های اول و چهارم قرار گرفته بود، قصدهای بشری نیز به عنوان رویدادهایی مؤثر در مسفیر و تاریخچفه  توپ

 اند. یک عمل قرار خواهند گرفت، هرچند خودشان از شرای  فیزیکی و علّی پیش از خود نتیجه شده

اند توجه به این موضوع اسفت  ا، در این تعبیر خاص، قصدهای انسانی قلمداد شدهه علت این که دلیل
 توان شرط بازکنشی بودن را لحاظ کرد که دلایل در زنجیفرۀ علّفی اثفر داشفته باشفند، که تنها در صورتی می

یا به عبارت دیگر دارای قوه علّی باشند. ایفن تعبیفر مشفابه شفرحی اسفت کفه سفانتونی د سفیو و مکفاچی 
(Mecacci & Santoni de Sio, 2019ارائه کرده ) .ها را نزدیک به عمل قلمداد کنفیم، بفه  قصدها، اگر آن 3اند

ای علّفی را کفه قصفدهای بشفری برخفی  واسطۀ انسان چنین شرایطی را دارا هستند. از این جهت، زنجیفره
پفذیری  تفوان بفه مثابفه واکنش یهای عاری از قصد، م دهند، در مقایسه با زنجیره های آن را تشکیل می حلقه

کنیم  پذیر بودن را فعلا  در این مرحله رها مفی این فرض در خصوص واکنش این زنجیره به دلیل قلمداد کرد.
تا به شرط دوم یعنی ردگیری برسیم. در نهایت از آنچه در خصوص هر دو ایده گفتفه شفد، نتیجفه در مفورد 

 هوش مصنوعی گرفته خواهد شد.

 یر از شرط ردگیریمسئله دو تعب

قلمفداد  مسفئولکنفد کفه مطفابق آن اففراد تفا جفایی  شرط ردگیری محقَق شدن آن شهودی را تضفمین می
خودشان منفتج شفده « درونی»، بلکه از سازوکارهای «بیرون»شوند که اعمالشان نه تحت اجبار شرای   می

کننفد.  ماهیتی ذاتا  تفاریخی قلمفداد میپذیری را دارای  باشد. مطابق آنچه گفته شد، فیشر و رویتزا مسئولیت
مسفئولیت شفرط لازمفی   مرتب  اسفت. پفذیرش پذیرش مسئولیتذاتا  تاریخی بودن با مفهوم  دیگری به نام 

شفده از یفک سفازوکار را بفه  ها یک عامفل نتفایج حاصل پذیر کردن افراد است و بر مبنای آن برای مسئولیت
« ذاتفا  تفاریخی بفودن  »ادامفه اسفتدلال خواهفد شفد کفه از پفذیرد. در  درونفی می« تصفمیم»عنوان یفک 

توان دو معنای متففاوت  اند، می هایی که فیشر و رویتزا مطرح کرده ها و ایده پذیری، با توجه به مثال مسئولیت
                                                                 

. این تنها راه فهم دیدگاه سانتونی د سیو و ون دن هاوون نیست. ولو این که این تعبیر مشکلات دیگری ایجاد خواهفد کفرد کفه 3
 حل برای آن موضوع مقاله دیگری خواهد بود. بحث و ارائه راه
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 و بعضا  ناسازگار با یکدیگر را برداشت کرد.
هفای  تفوان از برخفی مثال اول را می تعبیر )ال ( تعبیر اوّل از ردگیری )پذیرش مسئولیت به عنوان عمل(:

ای که الکل نوشیده یفا  (. مثال رانندهFischer & Ravizza, 1998, p.195روشن  فیشر و رویتزا استخراج کرد )
اند را به خاطر آورید. در این مثال، فرض این است که رویدادهایی کفه رخ خواهفد داد،  به او الکل خورانده

افراد در جاده، تاریخچۀ علّی  ظاهرا  معینی دارند که نسبت دادن مسفئولیت از جمله تصادفات و کشته شدن 
هایی اسفت کفه آن تفاریخ را شفکل داده اسفت. در ایفن  ها به یک عامل وابسته به چگونگی زنجیره علّت آن

حالت، مسئولیت به عهده کسی است که اولین بار عمل مؤثری را از روی قصد، یا به عبارتی با یفک دلیفل، 
ام داده است. در سناریوی اول از این مثال، این عمل نوشیدن الکل توس  راننده است. اما در سفناریوی انج

دوم، عاملی که مسئولیت دارد نه خود راننده بلکه کسی است که الکل را بفه او خورانفده اسفت. لفذا وقفایع 
مل قصدمند )مثل خفوردن شود شامل یک ع تاریخی که به حوادث بد، مثل کشتار افراد در جاده، منجر می

یا خوراندن الکل( در تاریخچۀ علّی آن حفوادث اسفت، و لفذا مسفئولیت آن حفوادث بفه عامفل آن عمفل 
شود. مطابق این تعبیر، مسئولیت حوادث  بد  ناشفی از ماشفین خفودگردان  قصدمند تاریخی نسبت داده می

ای کفه بفه  روی دلیل، در زنجیفرۀ علّفیگردد که تصمیمی را از  مجهز به هوش مصنوعی نیز به انسانی برمی
 حادثه ختم شده، گرفته است.

هایی از قسم رانندۀ الکلی صفرفا   مثال ) ( تعبیر دوم از ردگیری )پذیرش مسئولیت به عنوان رابطه تعلق(:
کنند، و الزامفا  و بفه طفور خفاص  شهود را برای تییید این ادعا که مسئولیت ماهیتی تاریخی دارد تحریک می

اند. با این حال، در بحث پذیرش مسئولیت، فیشر و رویتزا، بفر  ی موضوع پذیرش مسئولیت مطرح نشدهبرا
نیست، بلکه مسئولیت زمانی به یفک عامفل  یک عملگویند پذیرش  مسئولیت صرفا   خلاف تعبیر قبل، می

مسفئولیت  پذیرش شامل فرایند شود  شود که تاریخچۀ رویدادهایی که مسئولیتش پذیرفته می نسبت داده می
ای از باورهفا شفکل  هم باشد. در فرایند پذیرش مسئولیت، نه یک عمفل، بلکفه مجموعفه توس  یک عامل

گیفرد کفه سفازوکار  خفاص   (. برای مثال، این باور شفکل میFischer & Ravizza, 1998, p. 208گیرند ) می
گیرد که مثلا  یک سیسفتم  شکل می تصمیم متعلق به یک عامل است. در فرایند پذیرش مسئولیت، این باور

خودگردان مجهز به هوش مصنوعی متعلق به یک فرد انسانی )اپراتور یا طراح یا ...( اسفت. روشفن اسفت 
که مجموعه باورها نه بخشی از زنجیرۀ علّی، بلکه بخشی از فضای ذهنی و مفهومی افراد بشفر اسفت، کفه 

د. قرار است باورها بفه نحفوی شفکل بگیرنفد کفه رابطفۀ شاید هیچ نقش مستقیمی در زنجیره علّی ایفا نکن
، که همان شرط دوم فیشر و رویتزا است، متعین شود. این یعنی در یک فراینفد و بفا گذشفت «متعلق بودن»

به یک عامفل خفاص تعلفق  3زمان، در ذهن بازیگران موجود این باور شکل گرفته باشد که سازوکار تصمیم
                                                                 

شود. برای مثال، اسلحۀ خودگردان تنهفا  سازوکار اسلحه خودگردان تنها بخشی از چیزی است که به آن زنجیرۀ علّی گفته می .3
 شود. بخش خاصی از سازوکاری خواهد بود که به یک عمل، مثل کشتن یک کودک، منجر می
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 کند. خواهد بود که از این سازوکار خاص بروز می« هایی تصمیم»دارد و از این جهت او مسئول 
این دو تعبیر به نحو اصولی با یکدیگر متفاوت هستند. و آن طور که شفرح داده خواهفد شفد، تفیثیر آن 

 های هوش مصنوعی به کار بسته شود بیشتر مشهود خواهد بود. وقتی در سیستم
شفود کفه یفک نقطفه  دارای خصفلتی تفاریخی قلمفداد میپذیری  در تعبیر اوّل، از این جهت مسئولیت

های زنجیره علّی که به حادثفه مفورد نظفر  های بالفعل، بلکه در میان یکی از حلقه کننده، نه در ویژگی تعیین
توان ادعا کرد شکاف مسئولیت پفر شفده کفه بفا دنبفال  منجر شده وجود دارد. در این تعبیر، در شرایطی می

ان به اولین دلیل )قصد( مؤثر در اقدامات رسید. در مثال راننفدۀ الکلفی ردیفابی عمفل کردن زنجیرۀ علّی بتو
پذیری متفاوتی را به نسبت زمانی ایجاد خواهد کرد کفه  قصدمند نوشیدن راننده در گذشته شرای  مسئولیت

وی دیگفری ردگیری ما را به عمل قصدمند خورانده شدن الکل توس  دیگران برساند. و هر دو مورد با سناری
که هیچ عمل قصدمندی در این میان مطرح نباشد متفاوت خواهد بود )مثلا  ال  تصادفا  و بفدون ایفن کفه 
گاه شود الکل نوشیده باشد(. بخشی از حوادثی که ممکن است در مفورد مصفنوع خفودگردان مجهفز بفه  آ

انفد.  ت ایفدئال درآمدهالکترونیکی مصنوع خودگردان به حال-هوش مصنوعی رخ دهد با سازوکار مکانیکی
پذیر باشد، مطابق آنچه گفته شد، بخشی از این زنجیفره حفاوی قصفدهای  اگر این مصنوع، به دلیل واکنش

کننفدۀ دقیفق عامفل )یفا  کند که یکی از دلایل )قصفدها( تعیین انسانی خواهد بود که این انتظار را ایجاد می
پفذیری بفه  ع شرط اول فیشر و رویتفزا، یعنفی واکنشهای( مسئول باشد. از سوی دیگر، اگر این مصنو عامل

دلیل، را نداشته باشد، آنگاه شرایطش مشابه راننده مستی است که هوشیاری تصمیم را از دست داده اسفت. 
گفردد، مفثلا  بفه زمفانی کفه  از این جهت مسئولیت اعمال این سیستم به بخشی از تاریخچه حفوادث برمی

 پیش از به کار گرفتن مصنوع خودگردان هستند. مصنوع توس  بشر طراحی شده، که
ای کفه بفه یفک حادثفۀ نفاگوار، مثفل کشفته شفدن  اما در تعبیر دوّم، ممکن است در درون زنجیرۀ علّی

شود هیچ رویدادی وجود نداشته باشفد کفه تعیفین کنفد آیفا عفاملی مسفئول آن  کودکان در جنگ، ختم می
تفاریخی در هفر دو حالفت یکسفان -ست کل  زنجیرۀ علّیحوادث هست یا خیر. به عبارت دیگر، ممکن ا

باقی بماند، یعنی در حالتی که مسئولیت پذیرفته شده است و در حالفت دوم کفه مسفئولیت پذیرفتفه نشفده 
ای از  گیری مجموعفه شود مسئولیت توسف  عفاملی پذیرفتفه شفود شفکل است(. تنها موردی که باعث می

انفد کفه سفازوکار  بین افراد و در اجتماع است که روی هم تعیین کرده های دیگر در باورها نزد عامل و عامل
مورد نظر متعلق به عامل است و از این جهت عامل به نحوی پاسخگوی نتایج این سازوکار اسفت. از ایفن 

فیزیکی، بلکه فضای ذهنی و اجتماعی است که مسئولیتی را به یفک عامفل نسفبت -جهت، نه زنجیره علی
 دهد. می

فیزیکی است کفه -های همان زنجیره علّی توان گفت که در تعبیر اول، یکی از حلقه خلاصه میبه طور 
توانست این زنجیره را ردگیفری کنفد عامفل  کند که آیا مسئولیتی وجود دارد یا خیر. و اگر کسی می تعیین می
ه کمتر بفه امفور ها است ک کرد. در تعبیر دوم، مسئله شکل گرفتن و تعیین حدود هویت می کش مسئول را 
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 فیزیکی و بیشتر به شبکه باورهای فردی و اجتماعی مرتب  است. -واقع و زنجیره علّی
الجمع هستند. زیفرا در یکفی قطعفا  لازم اسفت کفه  این دو تعبیر مانعة شده: )ج( مشکلات تعابیر مطرح

ی و در فضای ذهنفی و خصلتی در زنجیرۀ علّی وجود داشته باشد و دیگری به طور کامل مجزا از زنجیره علّ 
 گیرد. فرهنگی شکل می

از سوی دیگر، هر دو تعبیر مشکلاتی به همراه دارند. تعبیر اول نیازمند وجود یک و تنهفا یفک رویفداد 
کننده دقیق عامل باشد. اما هفیچ تضفمینی نیسفت کفه  قصدمند مشخص در تاریخچه علّی است که تعیین

ای دیگفر در توضفیح  شد. پفذیرش تعبیفر دوم مفا را بفا مسفئلهچنین خصلتی در زنجیرۀ علّی شکل گرفته با
مواجه خواهد کرد: چه شرای  اجتماعی خاصی باید حاکم باشد که یک عامل مسئولیت یک سازوکار را بفه 

رسد که چنین امری نیازمند تعفاملات اجتمفاعی از نفوع  صورتی که پرکننده شکاف باشد بپذیرد. به نظر می
هفایی باشفد کفه در زنجیفره  باید تخصیص یافتن سازوکارهای تصفمیم بفه عاملخاصی است که نتیجه آن 

 تصمیم برای اعمال آینده حضور دارند.
این به نحوی بخشی از تنظیمات اجتماعی برای توسفعه تکنولفوژی خواهفد بفود کفه بفه واسفطه نبفود 

یگفری از شفکاف اطلاعات همواره از فرایند اصلی توسفعه تکنولفوژی عقفب خواهنفد مانفد. و لفذا نفوع د
رسفد بفه  (، کفه بفه نظفر میOwen et al., 2013مسئولیت را، این بار در قلمرو توسعه، ایجاد خواهد کفرد )

شود و ارتباط آن با مصنوعات خفودگردان بایفد در جفای  تر مربوط می مسئله توسعه مسئولانه به معنای کلی
 (.Alasti, 2024دیگری مورد بحث قرار گیرد )

 خنثی-عامل-به-پذیر به دلایل نسبت ازوکارهای واکنشپذیرش مسئولیت س

کند که بر مبنای آن مسئله ردگیری به نحفو  ( استدلال دقیقی مطرح میVeluwenkamp, 2022ولوونکامپ )
گوید شرط ردگیری با شرط دیگر یعنی ردیابی نسبت تنگفاتنگی دارد. در واقفع  شود. او می خاصی تعبیر می

هفا  ین که ردگیری )یعنی شرط دوم( به درستی انجام شود نیاز اسفت ردیفابی دلیلمطابق استدلال او، برای ا
شوند نباید نسفبت بفه عامفل خنثفی باشفند. در  هایی که ردیابی می )یعنی شرط اول( انجام شده باشد. دلیل

تمفایز قائفل  2عامفل-بفه-های وابسفته و دلیل 3خنثی-عامل-به-های نسبت ادبیات فلسفۀ عمل، میان دلیل
اسفت،  مفنشوند. برای مثال، اگر دلیل من برای این که دوستی را ملاقات کنم این باشد کفه او دوسفت  می

کنفد.  عامل خواهد بود، چرا که این دلیل همین عمل را برای ففردی دیگفر موجفه نمی-به-این دلیلی وابسته
آور اسفت، آنگفاه ایفن  یاما در مثالی دیگر، اگر رفتن نزد دوستم برای این باشد که رفتن پیش دوسفتان شفاد

تواند هر فرد دیگری را نیز بفرای رففتن پفیش یفک  آور بودن دیدار دوستان دلیلی است که می خصلت شادی
(. بفر Veluwenkamp, 2022, p.7دوست موجه کند. از این جهت این دلیل نسبت به عامفل خنثفی اسفت )

                                                                 
1. agent neutral  
2. agent dependent  
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تواننفد  شفوند نمیکفه ردیفابی مفی هفایی کنفد کفه همفه دلیلمبنای همین تقسیم ولوونکامپ استدلال می
توانند ما را بفه سفمت یفک عامفل خنثی باشند. چرا که در غیر این صورت نمی-عامل-به-های نسبت دلیل

خاص هدایت کنند. اگر از جزئیات استدلال او بگذریم، آنچه برای بحث حاضر اهمیفت دارد ایفن اسفت 
هستند و در نتیجه ما را به سمت آن عامل خفاص  متعلق به یک عاملعامل همیشه -به-های وابسته که دلیل

-ها را، که بخشی از آنهفا وابسفته هدایت خواهند کرد. از این جهت، اگر اسلحه خودگردان قادر باشد دلیل
تواند به یفک عامفل خفاص نیفز مفرتب  کنفد. از ایفن جهفت، یفک  عامل هستند، ردیابی کند، پس می-به

 پفذیر خواهفد بفود کفه ایفن ارتبفاط بفا عامفل را ی به دلیل واکنشسازوکار، همانند اسلحه خودگردان، زمان
کند عمل ردگیری را نیفز انجفام بدهفد. بفه طفور  ها را ردیابی می نیز ایجاد کند، یا به عبارتی، زمانی که دلیل

خلاصه، نتیجه ولوونکامپ این اسفت کفه میفان ایفن دو شفرط )یعنفی شفرط ردگیفری و ردیفابی( ارتبفاط 
 د.مستقیمی وجود دار

توان ابهامی را که در دو تعبیر از ردگیری مطرح شد این بار در خوانش ولوونکامپ نیز بازیاففت. بفه  می
شفده در ایفن مقالفه سفازگار قلمفداد  توان این خوانش را نیز به نحوی با هر دو تعبیر مطرح عبارت دیگر، می

 کرد.
اشد. اما شرح فیشر و رویتزا مربفوط بفه گوید سازوکار باید متعلق به عامل ب شرط دوم فیشر و رویتزا می

های مجهز به هوش مصنوعی. طبیعتا  برخی موارد کفه در  پذیری انسان است، و نه سیستم و مسئولیت انسان
فرض قرار گرفته، در مورد مصفنوعات تکنولوژیفک وجفود نفدارد، و وقتفی از  این شرط در مورد انسان پیش

رسفیم، بفه تفدریج ایفن  ردان مجهفز بفه هفوش مصفنوعی میهای خفودگ دستگاه شناختی انسان به سیستم
کند که در شرای  کنتفرل  فرض اهمیت پیدا می ها دارای اهمیت خواهند شد. برای مثال، این پیش فرض پیش

گیری، بلکه دلایل نیز متعلق به عامل هستند. ایفن مفورد در شفرح فیشفر و  هدایتگر نه تنها سازوکار تصمیم
 فته و تنها بر متعلق بودن سازوکار  تصمیم به عامل تاکید شده است.فرض قرار گر رویتزا پیش

شفده بفه  رسد، بدون این که ذکر شود، شهودهای از پفیش فرض اما در استدلال ولوونکامپ به نظر می
توانند متعلق به عامل بشری خاصی باشند یفا خیفر نیفز  شود و به دنبال آن این که دلایل می بحث کشیده می

 .محل بحث است
شفده تقلیفل  توان مورد ولوونکامپ را نیز به هفر دو تعبیفر اشاره با این حال، همان طور که گفته شد، می

ها به نحوی ما را به صورت متعفین بفه سفمت یفک  داد: آنچه مورد نظر ولوونکامپ است این است که دلیل
آیفا در زنجیفرۀ علّفی  عامل خاص سوق دهند، درست مثل تعبیر اول که در آن در حال کش  این هستیم که

تفوان بفه نحفو  رویداد قصدمندی مرتب  با یک عامل خاص وجود دارد یا خیر. اما مفورد ولوونکامفپ را می
دیگری نیز فهمید. هرچند در رویکرد فیشر و رویتزا هم سازوکار )مطابق شفرط دوم( و هفم دلیفل )مطفابق 

تفوان تصفور کفرد کفه تنهفا  ردان شهودا  میهای خودگ فرض( متعلق به عامل است، اما در مورد اسلحه پیش
یکی از این دو، یعنی یا سازوکار تصمیم یا دلیل، متعلق به عامل باشد و همچنان مسئولیت نتفایج اقفدامات 
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توان تصور کفرد کفه در شفرح ولوونکامفپ صفرفا   هوش مصنوعی به عامل نسبت داده شود. برای مثال، می
عامل باشند. و همین برای برقرار بفودن شفرط دوم کفافی -به-وابسته دلیل متعلق به عامل باشد، یعنی دلایل

باشد. به عبارت دیگر، یک عامل شهودا  نسبت به هفر سفازوکاری در تصفمیم، حتفی مجفزا و نفامتعلق بفه 
 داشته باشد، مسئول خواهد بود.  2نشان دهد و نسبت به آن بازکنش 3عامل، که به دلایل آن عامل واکنش

هفای مفرتب   شفده و دلیل امکان نیز وجود دارد که رابطۀ مشخص میان تصمیم  گرفته از سوی دیگر این
اجتمفاعی  -با عامل )هماننفد تعبیفر دوم( نفه در زنجیفرۀ علّفی  سفازوکار تصفمیم، بلکفه در فضفای ذهنفی

های بشری متعین شود. یعنی در نهایت یک عامل بشری در یفک فراینفد اجتمفاعی بپفذیرد کفه همفۀ  عامل
 عامل باشند( متعلق به اوست.-از-حتی اگر مستقلدلایل )

. دلیفل هنجفاری و 5و اخلاقی هسفتند، نفه دلایفل انگیزشفی 1دلایل مورد اشاره این بار دلایل هنجاری
بفرای چفه بفه چفپ »دلیل انگیزشی تمایز روشنی دارند؛ برای مثفال، اگفر از راننفدۀ اتفومبیلی بپرسفیم کفه 

آیفا بفرای پیچیفدن بفه چفپ دلیلفی »کفردیم. امفا اگفر از او بپرسفیم از دلیل انگیزشی او سؤال « پیچیدی؟
(. غالبا  به ازای هر عملی یفک دلیفل Veluwenkamp, 2022, p. 2ایم ) از دلیل هنجاری او پرسیده« داشتی؟

های هنجاری قفادر هسفتند کفه عمفل را بفه لحفاظ اخلاقفی  انگیزشی وجود دارد، اما از میان آنها تنها دلیل
   توجیه کنند.

های خفودگردان نسفبت بفه دلایفل  با توجه به تقسیم مورد اشاره، باید انتظار داشفته باشفیم کفه سیسفتم
خنثفی هسفتند و -عامفل-بفه-های هنجاری این است که نسبت هنجاری واکنش داشته باشند. ویژگی دلیل

. اما مطابق پیشفنهاد توانند در تعبیر اول از پیشنهاد ولوونکامپ مشارکت داشته باشند رسد که نمی به نظر می
شده در این مقاله، یعنی استفاده از تعبیر دوم برای مرتب  کردن دلایفل بفه یفک عامفل، و نفه سفازوکار،  ارائه
خنثفی باشفند و در یفک فراینفد -عامفل-بفه-توان این تصور را داشت که دلایل  هنجفاری و لفذا نسفبت می

توانفد نسفبت  یستمی خواهیم داشت کفه میاجتماعی به یک عامل خاص مرتب  شوند. در چنین حالتی، س
 پذیر باشد و نتیجۀ ردگیری دلایل نیز به عامل مشخصی خواهد رسید. به دلایل هنجاری واکنش

 گیری نتیجه

های  در این مقاله با شرح دیدگاه سانتونی د سیو و ون دن هفاون از کنتفرل معنفادار بشفری در مفورد اسفلحه
دو شرطی که برای پر کردن شکاف مسفئولیت ارائفه شفده )یعنفی  خودگردان مجهز به هوش مصنوعی، و از

ردیابی و ردگیری(، تعبیرهای متفاوتی ارائه و بررسی شفد. بیفان شفد کفه شفرح ردگیفری را بفه دو صفورت 
دهد که در آن زنجیرۀ علّی تاریخی که بفه یفک عمفل  توان فهمید. یک تعبیر شرایطی را شرح می متفاوت می

                                                                 
1. Responsive 

2. Reaction 

3. Normative 

4. Motivational 
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لت خاصی است که در صورت وجود آن خصلت، یفک عامفل دارای مسفئولیت شود دارای خص منجر می
خواهد بود. در تعبیر دوم، زنجیفره علّفی هرگفز دخیفل نخواهفد بفود و تغییفر در فضفای ذهنفی و باورهفای 

کنند کفه یفک سفازوکار، متعلفق بفه یفک عامفل  شود، به نحوی که این باورها کمک می اجتماعی ایجاد می
ه مسئولیت تبعات آن به عامل نسبت داده شود. همچنین پیشنهاد شد که رابطفۀ تعلفق قلمداد شود و در نتیج

ای میان عامل و دلایل هنجاری قلمداد شفود.  ای میان عامل و سازوکار تصمیم، بلکه رابطه تواند نه رابطه می
ضفای باورهفا از این پیشنهاد دو تعبیر متفاوت ارائه شد که در یکی زنجیره علّی دخیل اسفت و در دیگفری ف

گیری  شود. در نهایت پیشنهاد شد تعبیری که در آن دلایل هنجفاری و اخلاقفی بفه واسفطه شفکل درگیر می
شفدۀ پیشفین را  توانفد مسفائل مطرح شفود می فضای ذهنی و باورهای اجتمفاعی بفه عامفل نسفبت داده می

 کم روی کاغذ و در سطح نظری حل کند. دست

 تعارض منافع

 ارض منافعی گزارش نکرده است.گونه تع نویسنده هیچ
 

  



   ۳۵  هوش مصنوعی و کنترل معناداری بشری: سازوکارهای...

 

References 

Alasti, K. (2024). Moral dilemmas, amoral obligations, and responsible innovation; Two-

dimensional “human control” over “autonomous” socio-technical systems. Ethics, Policy 

& Environment, 1-23. https://doi.org/10.1080/21550085.2024.2430151  

Anderson, S. L. (2011). Philosophical concerns with machine ethics. In M. Anderson & S. L. 

Anderson (Eds.), Machine ethics (pp. 162-167). Cambridge University Press.   
https://doi.org/10.1017/CBO9780511978036.014 

Barman, K. G., Wood, N., & Pawlowski, P. (2024). Beyond transparency and explainability: On 

the need for adequate and contextualized user guidelines for LLM use. Ethics and 

Information Technology, 26(3), 47.   
https://link.springer.com/article/10.1007/s10676-024-09778-2  

Clark, A., & Chalmers, D. (1998). The extended mind. Analysis, 58(1), 7–19.   
https://www.jstor.org/stable/3328150  

Dautenhahn, K. (1998). The art of designing socially intelligent agents: Science, fiction, and the 

human in the loop. Applied Artificial Intelligence, 12(7-8), 573-617.   
https://doi.org/10.1080/088395198117550  

Fischer, J. M., & Ravizza, M. (1998). Responsibility and control: A theory of moral 

responsibility. Cambridge University Press.  

Fischer, J. M., & Ravizza, M. (2000). Précis of responsibility and control: A theory of moral 

responsibility. Philosophy and Phenomenological Research, LXI(2), 441-445.   
https://doi.org/10.2307/2653660 

Floridi, L., & Sanders, J. W. (2004). On the morality of artificial agents. Minds and Machines, 

14, 349-379. https://link.springer.com/article/10.1023/B:MIND.0000035461.63578.9d  

Frankfurt, H. (1993). What we are morally responsible for. In J. M. Fischer & M. Ravizza 

(Eds.), Perspectives on moral responsibility (pp. 286-294). Cornell University Press.  

Frankfurt, H. G. (1969). Alternate possibilities and moral responsibility. The Journal of 

Philosophy, 66(23), 829-839 https://doi.org/10.2307/2023833 

Hindriks, F., & Veluwenkamp, H. (2023). The risks of autonomous machines: from responsibility 

gaps to control gaps. Synthese, 201(1), 21.   
https://link.springer.com/article/10.1007/s11229-022-04001-5  

Hoefer, C. (2024). Causal determinism. In N. Zalta & U. Nodelman (Eds.), The Stanford 

encyclopedia of philosophy (Summer 2024 Edition).   
URL = https://plato.stanford.edu/archives/sum2024/entries/determinism-causal/  

Johnson, D. G. (2006). Computer systems: Moral entities but not moral agents. Ethics and 

information technology, 8, 195-204.   
https://link.springer.com/article/10.1007/s10676-006-9111-5  

Matthias, A. (2004). The responsibility gap: Ascribing responsibility for the actions of learning 

automata. Ethics and information technology, 6, 175-183.   
https://link.springer.com/article/10.1007/s10676-004-3422-1  

https://doi.org/10.1080/21550085.2024.2430151
https://link.springer.com/article/10.1007/s10676-024-09778-2
https://www.jstor.org/stable/3328150
https://doi.org/10.1080/088395198117550
https://link.springer.com/article/10.1023/B:MIND.0000035461.63578.9d
https://link.springer.com/article/10.1007/s11229-022-04001-5
https://link.springer.com/article/10.1007/s10676-006-9111-5
https://link.springer.com/article/10.1007/s10676-004-3422-1


۳۱     2۱0۵ ، ۱شماره  ، 16 دوره ، کلامی -های فلسفی پژوهش 

Mecacci, G., & Santoni de Sio, F. (2020). Meaningful human control as reason-responsiveness: 

The case of dual-mode vehicles. Ethics and Information Technology, 22(2), 103-115. 

https://link.springer.com/article/10.1007/s10676-019-09519-w  

Müller, V. C. (2023). Ethics of artificial intelligence and robotics. In N. ZAlta & U. Nodelman 

(Eds.), The Stanford encyclopedia of philosophy (Fall 2023 Edition).   
URL = https://plato.stanford.edu/archives/fall2023/entries/ethics-ai/  

Owen, R., Stilgoe, J., Macnaghten, P., Gorman, M., Fisher, E., & Guston, D. (2013). A 

framework for responsible innovation. In R. Owen, J. R. Bessant & M. Heintz (Eds), 

Responsible innovation: Managing the responsible emergence of science and innovation 

in society (pp. 27-50). Wiley. 

Robbins, S. (2019). A misdirected principle with a catch: Explicability for AI. Minds and 

Machines, 29(4), 495-514. https://link.springer.com/article/10.1007/s11023-019-09509-3.  

Santoni de Sio, F., & Van den Hoven, J. (2018). Meaningful human control over autonomous 

systems: A philosophical account. Frontiers in Robotics and AI, 5.   
https://doi.org/ 10.3389/frobt.2018.00015.  

Santoni de Sio, F., Mecacci, G., Calvert, S., Heikoop, D., Hagenzieker, M., & van Arem, B. 

(2022). Realising meaningful human control over automated driving systems: A 

multidisciplinary approach. Minds and Machines, 33(4), 587-611.   
https://link.springer.com/article/10.1007/s11023-022-09608-8  

Sullins, J. P. (2011). When is a robot a moral agent. Machine Ethics, 6, 151-161.  
Veluwenkamp, H. (2022). Reasons for meaningful human control. Ethics and Information 

Technology, 24(4), 51. https://link.springer.com/article/10.1007/s10676-022-09673-8  

Wu, X., Xiao, L., Sun, Y., Zhang, J., Ma, T., & He, L. (2022). A survey of human-in-the-loop 

for machine learning. Future Generation Computer Systems, 135, 364-381.   
https://doi.org/10.1016/j.future.2022.05.014  

 
 

https://link.springer.com/article/10.1007/s10676-019-09519-w
https://link.springer.com/article/10.1007/s11023-019-09509-3
https://link.springer.com/article/10.1007/s11023-022-09608-8
https://link.springer.com/article/10.1007/s10676-022-09673-8
https://doi.org/10.1016/j.future.2022.05.014



