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Zusammenfassung

Immer mehr teilautonome und autonome Maschinen mussen Entscheidungen treffen, die moralische Impli-
kationen haben. Die Maschinenethik, die als Pendant zur Menschenethik aufgefasst werden kann, untersucht
Maoglichkeiten und Grenzen moralischer Maschinen. Der Verfasser hat seit 2014 diverse Designstudien erar-
beitet und damit Vorschlage fiir Aussehen und Funktionen unterbreitet. Noch wenig benutzt werden Ent-
scheidungsbaume zur Konzeption von moralischen Maschinen. Dieser Beitrag konzentriert sich auf einfache
moralische Maschinen, die tierfreundlich sein sollen, und es wird fiir jede ausgewéhlte Aufgabe ein annotier-
ter Entscheidungsbaum modelliert.

1 Einleitung

Entscheidungsbaume (,,decision trees®) dienen der Représentation von Entscheidungsregeln und sind in Be-
triebswirtschaftslehre (BWL), (Wirtschafts-)Informatik und Kdinstlicher Intelligenz (K1) verbreitet. Sie besit-
zen Wurzelknoten sowie innere Knoten, die mit Entscheidungsmoglichkeiten verkniipft sind. Oft werden,
ausgehend von einem beschriebenen Startpunkt, Fragen formuliert, auf welche die Antworten ,ja“ und
,nein“ lauten, wobei diese wiederum zu neuen Fragen fuhren, bis mehrere Optionen am Schluss erreicht
werden. Als annotierte Entscheidungsbdume kdnnen Verzweigungsstrukturen mit zusatzlichen Informatio-
nen gelten, welche die Fragen herleiten und begriinden.

Kaum benutzt werden bisher Entscheidungsbdume fir die Konzeption von moralischen Maschinen. Diese
sind ein Gegenstand der Maschinenethik, die zwischen KI, Robotik, Informatik und Philosophie angesiedelt
ist, und zu der auch, wie noch thematisiert wird, die Wirtschaftsinformatik beitragen kann. Modellierungs-
versuche auf einer Metaebene sind in [AnAnll] dokumentiert, etwa die ,,MoralDM Architecture von
[De++11]. [Azad14] entwirft eine ,,architecture of moral agents*, mitsamt einem ,,decision tree algorithm to
abstract relationships between ethical principles and morality of actions [Azad14, S. 52]. [BoYull] argu-
mentieren, ,,a machine learner based on decision trees or Bayesian networks is much more transparent to
programmer inspection®.



Im vorliegenden Beitrag interessieren einfache moralische Maschinen, und es wird demonstriert, wie man
annotierte Entscheidungsbaume fiir die Umsetzung von speziellen Saugrobotern, Fotodrohnen und Roboter-
autos nutzen kann. Im Vordergrund stehen dabei Wohl, Unversehrtheit und Sicherheit von Tieren, da in die-
sem Bereich kaum Kontroversen vorhanden sind und moralische Maschinen ohne groéf3ere Risiken erprobt
werden konnen. Ausgegangen wird von Designstudien, mit denen ab 2014 Aussehen und Funktionen morali-
scher Maschinen skizziert wurden (s. www.maschinenethik.net, Rubrik Studien).

2 Einfache moralische Maschinen

Als einfache moralische Maschinen werden (teil-)autonome Systeme verstanden, die wenige einfache Regeln
in den Standardsituationen befolgen, fiir die sie entwickelt wurden, bzw. mit Hilfe von Beobachtungen und
von Fallen, die sie gespeichert haben, richtige Entscheidungen treffen — und damit im Ergebnis moralisch
(gut) handeln (vgl. [Bend13a]). In Kontrast dazu missen komplexe moralische Maschinen eine Vielzahl
moralisch aufgeladener Situationen bewaltigen, etwa als vollautonome Autos, die in Unfélle mit Menschen
im konventionellen StraBenverkehr verwickelt sind. Ein paar Beispiele sollen die Idee einfacher moralischer
Maschinen verdeutlichen (vgl. [Bend13a]), wobei mit einer Ausnahme bereits Tiere angesprochen werden:

- Chatbots informieren auf Websites tber Produkte und Dienstleistungen und dienen Unterhaltung und
Kundenbindung. Bei Suizidankindigungen reagiert die Mehrzahl inaddquat. Ein ,,guter” Bot in die-
ser Hinsicht ist SGT STAR von der U.S. Army, der die Telefonnummer der National Suicide Preven-
tion Lifeline nennt. Ein ,besserer Bot wirde eine flr das jeweilige Land passende Notfallnummer
heraus- oder den Benutzer an eine Ansprechperson lbergeben. Ein solches Verhalten lasst sich durch
eine Erweiterung der Wissenshasis und die Auswertung der IP-Adresse erreichen. Der GOODBOT
erflllt diese Anforderungen (s. [Aegel4]).

- Serviceroboter wie Haushalts- und Gartenroboter sind in zahlreichen Ausfihrungen erhéltlich. Ein
gewohnlicher Saugroboter verschlingt das, was vor ihm und unter ihm ist, nicht nur Staubflocken
und Kekskriimel, sondern auch Spinnen und Kafer. Nach der Meinung vieler Menschen sollte man
Tiere nicht einfach verletzen oder beseitigen. Man kann den Roboter mit Bilderkennung und Bewe-
gungssensoren ausstatten und ihm beibringen, Lebewesen vor dem Tod zu bewahren. Auch Mahro-
boter kann man auf diese Weise verbessern, wobei ein Rasen — ganz zu schweigen von einer Wiese —
eine relativ komplexe Umgebung ist. Eine Designstudie zu einem ,,lebensbejahenden‘ Saugroboter
wurde in [Bend14a] vorgestellt.

- Private Drohnen sowie Unmanned Aerial Vehicles (UAV), die von Firmen, Medien, der Wissen-
schaft und der Polizei genutzt werden, verbreiten sich immer mehr. Sie kénnen Waren transportieren
und, entsprechend aus- und aufgeristet, Objekte fotografieren und filmen. Die meisten Menschen
wollen nicht heimlich aufgenommen und in ihrer Privatsphére beeintrachtigt, die meisten Tiere nicht
bei ihrer Nahrungssuche und Fortpflanzung gestért werden. Man kann die Drohnen mit Bild- und
Mustererkennung erganzen und sie Aufnahmen verhindern lassen. Uberlegungen zu solchen Droh-
nen finden sich in [Bend15b].

- Selbststandig fahrende Autos sind in verschiedenen Stadten als Prototypen unterwegs. Sie entlasten
oder ersetzen den Fahrer, kdnnen Unfélle verhindern und so das Leben der Insassen, anderer Ver-
kehrsteilnehmer und von Tieren retten. Nachtsichtgerate und Bilderkennungssysteme, wie sie etwa in
hochpreisigen Mercedes-Modellen integriert sind, kénnen zwischen Menschen und Tieren unter-
scheiden und damit Prioritaten setzen, wenn sie dazu befahigt werden. Solche Fahrerassistenzsyste-
me (FAS) erlauben schon heute moralische Maschinen im weitesten Sinne (vgl. [Bend14b]). Eine
Designstudie wurde in [Bend15a] prasentiert.



- Bei Windkraftanlagen handelt es sich oft um hohe Masten mit riesigen Rotoren. Immer wieder
kommt es zu Kollisionen mit Vogeln und Flederm&usen. In Kombination mit Ultraschall und Bild-
und Mustererkennungssystemen waéren die Maschinen in der Lage, sich bei Bedarf selbst abzustellen.
Sie kdnnten sich gegenseitig melden, wohin sich Individuen und Schwarme bewegen. Mit Hilfe von
Sensoren ware es mdglich, im weiteren Umfeld ein Frihwarnsystem aufzubauen, das auch Vogel
und Fledermduse Uber Tone und Lichtreize vertreiben kénnte. Einzelne tierfreundliche Prototypen
sind bereits in Betrieb (s. [Fedel14]).

Die Liste kann beliebig fortgefiihrt werden. Deutlich wurde, dass es um ganz unterschiedliche Maschinen
gehen kann, um Software- und Hardwareroboter, um prozessorgesteuerte GroRanlagen mit beweglichen Tei-
len und um elektronische Kleingerate. Von den Entscheidungen (und Nichtentscheidungen) sind sowohl
Menschen als auch Tiere betroffen.

3 Entscheidungsbaume fur einfache moralische Maschinen

Im Folgenden wird auf Saugroboter, Fotodrohnen und autonome Autos bzw. Fahrerassistenzsysteme fokus-
siert. Grundsatzlich wird angenommen, dass Entscheidungen gegeniliber Menschen, vor allem wenn sie deren
Gesundheit und Leben betreffen, sehr komplex sind. Insbesondere die Wahl zwischen dem Wohl verschie-
dener Menschen stellt fast immer ein moralisches Dilemma dar. Es ist z.B. die Frage, ob der Wagen, wenn
die Bremsen versagen, den Mann téten soll, die Frau, die Einzelperson, die Gruppe von Menschen etc. Die
gesellschaftliche und mediale, z.T. auch die wissenschaftliche Diskussion um Roboterautos wird fast aus-
schlieflich mit Hilfe von Dilemmata wie dem Trolley-Problem oder einer Variante, dem Fetter-Mann-
Problem, gefiihrt. Man will damit in meist tendenzidser Weise entweder zeigen, dass moralische Maschinen
kaum madglich sind, oder dass man eine ,,Weltformel braucht, um eine breite Akzeptanz in der Bevolkerung
zu erzielen, eine breite Nutzung zu ermdglichen und Haftungsfragen auszurdumen (vgl. [Holz15]).

Wenn man sich auf Tiere konzentriert, sind die Situationen Ubersichtlicher und die Entscheidungen einfa-
cher. Die Priorisierung unterschiedlicher Tiere wird kaum jemanden abstof3en, wenn Leben gerettet oder eine
Art geschiitzt werden kann. Zudem sind konventionelle Versuche durchaus vertraut, wenn man an Verkehrs-
schilder zur Krétenwanderung oder zum Wildwechsel denkt. Die vordem dumme Maschine wird, so der
Vorschlag aus einer sich bescheidenden Maschinenethik heraus, etwas kliiger, und sie gerat aus dem Amora-
lischen ins (Quasi-)Moralische, ohne sich zwischen zu vielen Optionen zu verzetteln. Das Tier ist tiberhaupt
fiir die Maschinenethik interessant, nicht nur als zu beriicksichtigendes Objekt, sondern auch als einzuord-
nendes Subjekt. Wéhrend das Tier kein Subjekt der Moral sein kann und allenfalls — wie der Schimpanse
oder der Elefant — vormoralische Qualitdten hat, ist die intelligente Maschine in der Lage, bestimmten ver-
tretbaren Entscheidungen, rationalen Uberlegungen folgend, den Vorrang zu geben. Sie ist offenbar ein bis-
her nicht dagewesenes, durchaus unvollstandiges und doch méchtiges Subjekt der Moral.

3.1 Moralische Entscheidungen von Saugrobotern

Saugroboter, auch Staubsaugerroboter und Roboterstaubsauger genannt, sind in zahlreichen Haushalten und
Burogebduden im Einsatz. Die meisten groRen Hersteller haben die Gerate im Angebot, in diversen Ausfer-
tigungen und Preiskategorien. Auch Elektronikfirmen wie Sony engagieren sich in diesem Segment. Die
Saugroboter kénnen stundenlang selbststandig ihre Arbeit verrichten, bevor sie zu ihren Ladestationen zu-
rickkehren oder von Menschen ans Stromnetz angeschlossen werden.

Die Saugroboter haben ein gefélliges AuReres, sind relativ klein und haufig rund. Es wird immer mehr Sen-
sorik in die Systeme verbaut, und diese lernen immer mehr, autonome Entscheidungen zu treffen. Wichtig ist
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beispielsweise, dass hinabfiihrende Treppen und aufragende Hindernisse erkannt und vermieden bzw. um-
fahren werden, ohne dass aufwandige Zusatzinstallationen notwendig sind. Saugroboter haben neben Kame-
ras und anderen Sensoren oft auditive Schnittstellen, um Fehler und Bedarfe zu melden oder Wunsche ent-
gegenzunehmen.

Ve \\ . Typ: Saugroboter
( — w 2 Ist etwas auf der Bahn? > Aufgabe: Tierfreundliches Arbeiten
\ / . ~
\ / . 7
N / . ~
S A \“T,’
A o~
e g - - g I
~ . e N
Ed Ist s ein Tier? o Nein—————< Ist es ein Ding? ™
™ 4 e P
\\\ P ,\/ ~ Py
~ ~ ~ MAZ: Tiere
I MAL: Tiere sollen wichtiger als Dinge
verschont werden
Ja
{ la
. L WAT: Geld und
7 . X Schmuck wertvoller
- Py \_\ 7 \\ als gewdhnliche Dinge
<:\ Ist es < 20 em? /:% ’// \__‘:\_7_,
~. P < Istes Geld oder Schmuck? >
. > - ~
o~ ~ . e
e ~ -
I.- \\\ ~
/ /V
~ S
MAZ: Kleine Tiere ] g .
sind unmittelbar - L
geféhrdet - ~
Ist Staubflocke? S —
BAL: Staubsauger ia N e ene stauttiackes. 2
kann verstopfen . //
Ndin . > ]
~—
BA2: Viele Insekten P
sind schwer zu P ~.
scheuchen -~ .y
~ .
< Ist es ein Insekt? o
™ -
\\\ -
g
¥ ¥ \ 4
Ve ™ ' N / ™
{ Stopp/Aus 5 Min. und Pusten k Stopp/Aus 5 Min. und Signal/Vibration '\ ( Normales Weitersaugen }
A\ / \
A A \ ~ A

Legende
MA: Annahme aus Sicht Moral BA: Annahme aus Sicht Betriebssicherheit
WA: Annahme aus Sicht Wirtschaftlichkeit {Sicherheitim Betrieb und fiir Betroffene)

Abb. 1: Entscheidungsbaum fiir Saugroboter

Entscheidungsbaume spielen derzeit kaum eine Rolle in diesem Zusammenhang. Sie sind fur die Abbildung
verschiedener Prozeduren denkbar. Allerdings ist ein Saugroboter wenig komplex, und seine Hauptaufgabe
ist klar definiert: Es geht um das Staubsaugen, um das Beseitigen von Schmutzpartikeln und Uberresten auf
dem Boden. Andere Aktivitdten sind vor allem in Bezug auf die Navigation und die Steuerung interessant.
Im Folgenden wird auf das Saugen fokussiert.

In der Modellierung (Abb. 1) wird von der Aktivitat des Saugens ausgegangen. Geprift wird, ob etwas in der
Bahn des Saugroboters liegt. Wenn dies der Fall ist und es sich um ein Tier handelt, wird geklart, welche
GroRe es hat. Eine Katze ist unproblematisch angesichts der GréRe der Saugvorrichtung, ein Marienkafer
nicht. Die moralischen Annahmen sind grob und einfach. Sie missen nicht von allen geteilt werden. Das ist
aber auch nicht notwendig, denn es kénnen unterschiedliche Gerate angeboten werden, der Kunde kann beim
Kauf auf die Erweiterungen und Einschrdnkungen hingewiesen werden, Gber Produktinformationen, Labels
und Zertifikate, und man kann ihm anbieten, die Maschine zu modifizieren, wenn er abweichende Bedurfnis-
se hat. So holen manche Menschen den Staubsauger heraus, um Spinnen aufzunehmen. lhnen wére damit
geholfen, dass der Staubsauger bei diesen Tieren eine Ausnahme macht. Dies widerspricht freilich dem An-



satz der Tierfreundlichkeit. Wenn es sich um kein Lebewesen handelt, werden in der Modellierung weitere
mdogliche Fakten einbezogen.

Die Annotationen im Entscheidungsbaum wurden systematisiert und nummeriert. Sie helfen dem Entwickler
und dem Programmierer, die Optionen aus ethischer, ingenieur-, lebens- und betriebswissenschaftlicher Sicht
zu begrinden. Sie kdnnen auch in der Gebrauchsanweisung aufgefiihrt werden. Gezeigt wurde, dass eine
einfache moralische Maschine dieser Art bei entsprechenden Sensorenkombinationen und Analyseprogram-
men ohne weiteres moglich ist. Dilemmata werden eher selten auftreten.

3.2 Moralische Entscheidungen von Fotodrohnen

Eine Drohne ist ein unbemanntes Luftfahrzeug, das von Menschen ferngesteuert oder von einem Computer
gesteuert und damit teil- oder vollautonom wird. Im Englischen spricht man u.a. von Unmanned Aerial Ve-
hicle (UAV). Man unterscheidet den militarischen und zivilen, genauer den militarischen, politischen, jour-
nalistischen, wissenschaftlichen, wirtschaftlichen sowie privaten, persdnlichen Einsatz. Drohnen sind als
singuldare Maschinen unterwegs, lediglich mit einer Kontrolleinheit verbunden, oder Teil eines komplexeren
Systems, wie in der Landwirtschaft, wo das Fluggerdt mit dem Mahdrescher kooperiert, um Tierleid,
Schneidwerkverunreinigungen und Maschinenschaden zu verhindern (vgl. [Bend14d]), und so durchaus als
einfache moralische Maschine aufgefasst werden kann.

Die privat oder wirtschaftlich genutzte Drohne wird mit Hilfe des Smartphones oder einer Fernbedienung
gelenkt. Sie besitzt haufig eine Kamera fiir Stand- und Bewegtbilder. Mit deren Hilfe und im Zusammenspiel
mit dem Display kann sie, anders als ein klassisches Modellflugzeug, relativ sicher auRerhalb des Sichtbe-
reichs geflogen werden (vgl. [Bend15b]). Wenn die Kamera professionellen Aufnahmen zu medialen, wis-
senschaftlichen und anderen Zwecken dient, kann man auch von Foto- oder Filmdrohnen sprechen. Die Aus-
stattung umfasst Batterien oder Akkus, moderne Elektromotoren und Elektronikkomponenten, zuweilen auch
Stabilisierungssystem, W-LAN-Komponenten und GPS-Modul, sodass man den Kurs tber eine Karte vorge-
ben und abfliegen lassen kann. Weit verbreitet ist der Quadrokopter mit seinen vier Rotoren.

Entscheidungsbdaume werden bei Fotodrohnen derzeit nicht genutzt. UAV sind relativ komplex. Zu ihren
Hauptaufgaben gehdrt das Fliegen. Wie oben angedeutet, kdnnen dabei diverse Aufgaben erledigt werden,
von der Uberwachung tber die Berichterstattung bis hin zum Transport. Firr den folgenden Fall wird ange-
nommen, dass von einer teilautonomen Drohne Luftbildaufnahmen angefertigt werden sollen, unter besonde-
rer Beriicksichtigung der Fauna und Flora. Menschen sind als Motive einerseits aus sachlichen Griinden
nicht relevant; zudem sollen sie in ihrer informationellen Autonomie geschitzt werden.

In der Modellierung in Abb. 2 wird von der Aktivitat des Fliegens ausgegangen. Gepriift wird, ob sich ein
Objekt am Boden befindet. Wenn dies der Fall ist und es sich um einen Menschen handelt, wird die Auf-
nahmefunktion nicht aktiviert, um seine Privatsphéare und das Recht am eigenen Bild zu achten. Ist es ein
Tier, wird je nach Art weiter verfahren. Es sollen Kollisionen mit VVégeln vermieden und scheue Tiere in
Ruhe gelassen werden. Letztere werden lediglich aus grof3er Distanz fotografiert und gefilmt. Die Aufnahme
seltener Tiere erfolgt aus verschiedenen Hohen. Sie lohnt sich aus wirtschaftlichen Griinden. Fur die Abbil-
dung von Dingen trifft dies im gegebenen Kontext nicht zu, sodass die selbe Annahme negiert wird. Wenn
die Maschine kein Tier erkennt, bezieht sie weitere mogliche Fakten ein.
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Abb. 2: Entscheidungsbaum fiir Fotodrohne

3.3 Moralische Entscheidungen von Roboterautos

In PKW, Bussen und anderen Fahrzeugen werden immer mehr Fahrerassistenzsysteme verwendet. Manche
von ihnen helfen dem Fahrer, informieren und unterstiitzen ihn, andere verwandeln die von ihm beherrschte
Maschine in eine teilautonome, die zeit- und teilweise unabhéngig von ihm funktioniert (vgl. [Bend14d]).
Beispiele sind Verkehrszeichenerkennung, Brems-, Notbrems- und Spurwechselassistent, Abstandsregeltem-
pomat und Einparkhilfe. FAS sind meist fest im Wagen verbaut. Auch vollautonome Systeme wie selbst-
stdndig fahrende Autos sind keine Science-Fiction mehr (vgl. [Bend15c]). Es gibt Prototypen wie das
Google-Auto sowie wissenschaftliche und kommerzielle Projekte. Auch in europaischen Stadten sind sie
unterwegs (s. [Kolh13] und [Stoll13]). Autonome Systeme sind langerfristig von Menschen unabhangig, in
ihren Entscheidungen sowie ihren Bewegungen und Aktivitaten. Natirlich sind die Regeln zunéchst vorge-
geben. Allerdings kénnen jene dazulernen, auch durch eigene Beobachtungen, und Regeln priorisieren und
anpassen.

Es kdnnen FAS entwickelt werden, die Entscheidungen in Bezug auf Tiere treffen (vgl. [Bend14d]). Bedarf
gibt es, wie schon die einschldgigen Schilder in zahlreichen Landern deutlich machen, u.a. bei Krétenwande-
rungen, Igelvorkommen und Wildwechsel. Notbremsassistenten sollten auch ohne menschlichen Beistand
angemessen auf unmittelbare Gefahren reagieren, unter Berlicksichtigung von nachfolgenden Autos und von
Tieren auf der Fahrbahn. Moderne Bilderkennungs- und Nachtsichtsysteme kdnnen selbst im Dunkeln zwi-
schen Tieren und Menschen differenzieren; im Zusammenspiel mit Notbremsassistenten sind sie in der Lage,
gute und richtige Urteile zu fallen. Grundsatzlich missen autonome Autos bei Unfallen adaquat reagieren
oder an den Menschen tbergeben (vgl. [Good14]).



Entscheidungsbdume bei autonomen Autos und Fahrerassistenzsystemen kénnen auf eine gewisse Tradition
zuriickblicken. So stellt [Kopf94] eine Situationsanalyse mit Entscheidungsbdaumen fir die Assistenz von
Kraftfahrzeugfiihrern auf Autobahnen vor. Auch [Lorel4] behandelt das Instrument im Zusammenhang mit
Konzepten fur FAS und prazisiert: ,,Entscheidungsbaume veranschaulichen hierarchisch aufeinanderfolgen-
de Entscheidungen zur Klassifikation bestimmter Objekte oder Zustdnde.“ [Lorel4, S. 59] Ein moralisch
ausgerichteter Entscheidungsbaum fiir die konkrete Umsetzung wurde in [Bend15a] realisiert. Autonome
Autos sind wie Drohnen vielseitige Systeme. Zu ihren Hauptaufgaben zéhlt das Fahren. Dabei mussen zahl-
reiche Teilaufgaben bewdltigt werden (s. [Pell03]), die Regelung der Geschwindigkeit, das Halten und
Wechseln der Spur etc. Im Folgenden wird auf das Bremsen eingeschrénkt.

In der Modellierung (Abb. 3) wird von der Aktivitat des Fahrens ausgegangen. Geprift wird, ob sich ein
Objekt auf der Fahrbahn befindet, in einem Abstand von weniger als 40 Metern (sinnvollerweise wiirde man
diese Angabe durch eine Formel ersetzen). Wenn dies der Fall ist und ein Mensch in Sicht ist, wird eine Not-
oder Gefahrbremsung eingeleitet. Wenn ein Tier in Gefahr ist, wird ahnlich wie bei der Drohne je nach Tier-
art weiter verfahren. Es sollen Kollisionen mit gréReren Tieren vermieden und seltene Arten berlicksichtigt
werden. Insekten sind ausgenommen, da eine Bremsung fir diese unwirtschaftlich und die Mobilitat, die
Sinn und Zweck des Fahrens ist, stark eingeschrankt ware. Wenn es sich um kein Lebewesen handelt, wer-
den weitere mdgliche Fakten einbezogen. Bei grofieren Dingen muss gebremst werden, da sonst das Fahr-
zeug beschédigt und das Leben der Insassen geféhrdet wird. Natlrlich kann die Wirklichkeit vielgestaltiger
sein; so kann ein kleines Ding wie ein Nagel erheblichen Schaden anrichten, und u.U. ware es sinnvoll, die-
sem auszuweichen, was wiederum modelliert werden misste.
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Abb. 3: Entscheidungsbaum fiir Roboterauto



4 Zusammenfassung und Ausblick

Entscheidungsbdume eignen sich fiir die Reprasentation von moralischen Entscheidungen. Im vorliegenden
Beitrag wurden sie flr drei unterschiedliche Systeme (und Aufgaben) modelliert, die als einfache moralische
Maschinen gelten diirfen. Es wurde kein Wert auf Vollstandigkeit gelegt. Vielmehr ging es darum, das Prin-
zip zu verdeutlichen. Die moralischen Annahmen (die als Begriindungen fungieren kénnen) wurden in den
Annotationen sichtbar gemacht. Hier war nicht wesentlich, dass sie besonders stichhaltig sind oder von einer
breiten Mehrheit geteilt werden. Vielmehr ging es wiederum ums Prinzip. Deutlich wurde, dass neben mora-
lischen Begriindungen weitere moglich und sinnvoll sind, auf den Gewinn und den Betrieb bezogene. Auch
diese kdnnen in den Annotationen aufscheinen.

Natlrlich sind Falle, in denen zwischen Menschen differenziert werden muss, philosophisch und technisch
ausgesprochen reizvoll. Es sollte auch Forschung dazu stattfinden. Diese muss sich mit zahlreichen Dilem-
mata auseinandersetzen. Buridans Esel verhungert zwischen zwei Heubindeln, weil er sich nicht fur eines
von ihnen entscheiden kann. In [Bend13b] tritt Buridans Robot auf, der eine Zielperson eliminieren soll und
sich dann zwei Personen gegeniibersieht, von denen die eine der gesuchte Terrorist ist, die andere der harm-
lose Zwillingsbruder. Es werden Ldsungsstrategien entwickelt, die allerdings in Bezug auf KI und Sensorik
sehr anspruchsvoll sind. Aus technischen und ethischen Griinden spricht vieles dafiir, auf Systeme solcher
Art zu verzichten und einfachen moralischen Maschinen den Vorrang zu geben.

Diese konnen mehr und mehr auch Gegenstand der Wirtschaftsinformatik werden. Zum einen sind sie in
betrieblichen Zusammenhéangen und bei Kunden zu finden. Zum anderen hat die Disziplin mit Prozessmo-
dellierung einige Erfahrung, und es kdnnen sowohl vorhandene Tools genutzt als auch Modellierungsspra-
chen weiterentwickelt werden. Die Wirtschaftsinformatik kann nicht zuletzt zwischen KI, Robotik und In-
formatik auf der einen Seite und der BWL auf der anderen Seite vermitteln und mit dafiir sorgen, dass die
Maschinen sowohl leistungsféhig als auch benutzungsfreundlich sind.
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