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Spharen der Unverantwortlichkeit
Zum Umgang mit den Verantwortungslicken
der Digitalisierung

In komplexen und vernetzten Gesellschaften mussen — neben der
Bereitschaft, Verantwortung zu Ubernehmen - auch Spharen der er-
laubten Unverantwortlichkeit geschaffen werden. Akteure kdnnen
hier modifizierte Zurechnungsverfahren entwickeln, die auf dem be-
grundeten Ausschluss von Verantwortlichkeiten beruhen. Dieser
Ausschluss ist notwendig, um auf neuartige digitale Prozesse, die in
ihrer Struktur und ihren Konsequenzen noch vielfach unbekannt
sind, normativ angemessen reagieren zu kénnen.

Von Ludger Heidbrink | 12.12.2024

Erzeugt mit Adobe Firefly. Prompt: ,Sehr reduzierte Skizze eines au-
tonomen Fahrzeugs in einer grofRen digitalen Sphare; Stil: Kubismus;

Farben: grun, blau, gelb*

Hochmoderne Gesellschaften haben einen besonderen Verantwor-
tungsbedarf entwickelt. Dabei gehen sie trotz der enormen Komple-
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xitat, die neue Technologien kennzeichnet, davon aus, dass sich
Handlungen jemandem zurechnen lassen und Schadensfolgen auf
Urheber zuruckgefuhrt werden konnen (Heidbrink 2022, 38ff.). Dies
gilt auch fur aktuelle Entwicklungen wie den Einsatz digitaler Agen-
ten und Kl-Systeme, die fur ihre Operationen eine eigenstandige
moralische und rechtliche Verantwortung tragen sollen. Dieser Bei-
trag zeigt, dass fur die Responsibilisierung digitaler Agenten und Ki-
Systeme wesentliche Voraussetzungen nicht erfullt sind und es des-
halb sinnvoller ist, auf einen Standpunkt der Nichtverantwortlichkeit

umzustellen, von dem aus sich genauer erkennen lasst, wo die Gren-

zen der Responsibilisierung digitaler Systeme Iiegen.1

Automatisierung und Kunstliche Intelligenz

Das besondere Kennzeichen der Digitalisierung liegt weniger darin,
dass digitale Maschinen wie Roboter und Kl-Systeme eine immer
wichtigere Rolle im alltaglichen Leben spielen, als vielmehr in der
Veranderung der Zurechenbarkeit von Folgenketten, die mit digita-
len Prozessen einhergeht. Die exponentielle Steigerung der Rechen-
leistung und Datenmengen Ubersteigt die kognitive Verarbeitungs-
fahigkeit der Nutzer digitaler Systeme und ihre regulative Kontrolle
dieser Systeme. Eine Konsequenz besteht darin, dass die Verantwor-
tung in die digitalen und automatisierten Systeme zuruckverlagert
wird, die so programmiert werden, dass sie potenzielle Schaden vor-
hersehen kénnen und in Gefahrensituationen mit entsprechenden
GegenmalBnahmen reagieren.

GuUnther Anders hat schon in den 1950er Jahren prognostiziert, dass
der Mensch in der Lage sein werde, Apparate zu konstruieren, ,auf
die man die Verantwortung abschieben kann, Orakelmaschinen also,
elektronische Gewissens-Automaten®, die ,schnurrend die Verant-
wortung Ubernehmen, wahrend der Mensch danebensteht und,
halb dankbar und halb triumphierend, seine Hande in Unschuld
wascht” (Anders 1961, 245). Was dabei stattfindet, ist nach Anders die
.Verlagerung der Verantwortung in das [..] Objekt", die eine ,Erset-
zung der ,responsibility’ durch einen mechanischen ,response'"
(ebd., 246) zur Folge hat.
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Die Prognose von Anders ist Realitat geworden. Die Frage nach dem
Verhaltnis von responsibility und response spielt Uberall dort eine
Rolle, wo Roboter und automatische Systeme eigenstandig agieren,
ohne autonome Urheber ihrer Aktivitaten zu sein. Artifizielle Agen-
ten sind keine handlungsfahigen Akteure, sondern intelligente Ap-
parate, die aus Prozessoren, Sensoren und kunstlichen Gliedern be-
stehen. Ihnen sind Operationen maoglich, die zwar autonom wirken,
aber nicht autonom sind. Pflegeroboter, Kampfdrohnen oder auto-
matisierte Fahrzeuge werden in der Regel durch Programmierer
und Nutzer gesteuert, sie agieren ,within the control of a tool's desi-
gners and users" (Wallach/Allen 2009, 26). Bislang gibt es keine For-
men kunstlicher Intelligenz, die auf nicht-determinierten Algorith-
men beruhen und zu Handlungen in der Lage sind, die tatsachlich
autonom sind. Autonom und lernfahig sind Kl-Systeme héchstens in
dem Sinn, dass sie algorithmische Strukturen variieren und inner-
halb vorgegebener Programme neue VerknUpfungen herstellen.

Die Selbststandigkeit intelligenter Roboter und Automaten bewegt
sich somit in beschrankten Bahnen, die zwar eine hohe Komplexitat
aufweisen, aber nicht die Bedingungen erfullen, unter denen Akteu-
ren personale und moralische Autonomie zugeschrieben werden
kann. Hochentwickelte KI-Systeme lassen sich allenfalls als operatio-
nale Akteure beschreiben, die Uber eine rationale und agentiale Au-
tonomie verfugen. Sie agieren nach vorgegebenen Codes, ohne eine
reflexive Einsicht in die Grunde ihres Agierens entwickeln zu kénnen
und ihre Operationen anhand normativer Kriterien bewerten zu kén-
nen, die nicht durch die algorithmischen Strukturen vorgegeben
sind.

Gleichwohl werden Kl-Systeme in zunehmenden Mal3 dort einge-
setzt, wo sonst Menschen handeln, sei es mit dem Ziel der Sicher-
heit, der Effizienz oder des Supports. Damit mUssen Fragen der mo-
ralischen Zurechnung und rechtlichen Haftung anders als bisher ge-
stellt werden. Was geschieht, vom Daten- und Urheberschutz abge-
sehen, wenn Kl-Systeme zu fehlerhaften Operationen fUhren, falsche
Diagnosen produzieren und Schaden fur Dritte erzeugen? Wie soll
damit umgegangen werden, dass intelligente Roboter und Compu-
ter scheinbar autonom entscheiden, in Wirklichkeit aber doch nur —
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freilich: im Detail unUberblickbar — Programme eines Herstellers aus-
fUhren? Wo verlauft, mit Anders gesprochen, die Grenze zwischen
der responsibility von Akteuren und dem response von digitalen Sys-
temen?

Responsibility Gaps

Die Verantwortlichkeit artifizieller Agenten hangt im Kern davon ab,
ob sich ihnen ahnlich wie natlrlichen Personen eine eigenstandige
Handlungsfahigkeit zuschreiben lasst. Nach Luciano Floridi und Jeff
W. Sanders (2004, 357f.) gibt es vor allem drei Kriterien, durch die ar-
tifizielle Agenten gekennzeichnet sind: Interaktivitat, mit der Akteure
untereinander und auf ihre Umwelt reagieren und sich wechselseitig
beeinflussen; Autonomie, durch die Akteure ihren Zustand unabhan-
gig voneinander und von ihrer Umwelt verandern konnen; Adaptabi-
litat, durch die Akteure sich aneinander und an ihre Umwelt anpas-
sen und Regeln fUr Zustandsanderungen entwickeln.

Von diesen Eigenschaften ist die Autonomie die Kategorie, die Ubli-
cherweise bei naturlichen Personen neben Freiheit als Basisbedin-
gung fur die Zuschreibung von Verantwortung zugrunde gelegt
wird. Personale Akteure gelten in der Regel dann als verantwor-
tungsfahig, wenn sie frei und selbstbestimmt agieren kdnnen. Nach
Floridi und Sanders besitzen auch artifizielle Agenten eine spezifi-
sche Art der Autonomie, die sich allerdings von der Autonomie na-
tdrlicher Personen unterscheidet. Um die Autonomie artifizieller
Agenten von der Autonomie naturlicher Personen abgrenzen zu
kénnen, greife ich auf die Klassifizierung von vier Formen der Auto-
nomie zurlck, wie sie Stephen Darwall (2006, 265) getroffen hat.
Darwall unterscheidet zwischen personaler, moralischer, rationaler
und Handlungsautonomie. Von diesen vier Formen bildet die
Handlungsautonomie (agent autonomy) die schwachste Form der
Autonomie, da sie keine rationalen, moralischen oder personalen
Grunde der Selbstbestimmung und Selbststeuerung voraussetzt.
Wenn man nun unter Handlungsautonomie die bloRe ,Selbstur-
sprunglichkeit” (Misselhorn 2018, 76) von Akteuren versteht, die in ei-
nem eingeschrankten Sinn operative Prozesse durchfuhren kdnnen,
ist es moglich, artifizielle Agenten als quasi-autonome Akteure zu
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klassifizieren. Artifizielle Agenten verfugen zwar Uber keine Hand-
lungsgrinde und fuhren keine intentional eigenstandigen Handlun-
gen durch, sie operieren aber auf der Grundlage von algorithmi-
schen Programmen, die ihren Operationen eine funktionale Eigen-
standigkeit aquivalent zu personalen Akteuren verleiht: Roboter und
klnstliche Systeme lassen sich in ihren Operationen so betrachten,
als ob sie die gleichen Eigenschaften wie Bewusstsein, mentale Zu-
stande und Intentionen besitzen wlrden, die naturliche Agenten
kennzeichnen.

Die Autonomie artifizieller Agenten ist dadurch gekennzeichnet,
dass sie sich strukturell analog zur Autonomie naturlicher Akteure
verhalt. Auch wenn artifizielle Agenten nicht autonom sind, weisen
sie in ihrem Verhalten die gleichen Handlungsmuster wie naturliche
Akteure auf. Aus dieser Quasi-Autonomie lassen sich Kriterien fur die
Moralitat und Zurechnungsfahigkeit von klnstlichen Systemen ab-
leiten. Artifizielle Agenten in der Gestalt von Robotern und autono-
men Steuerungssystemen kédnnen nach einer Kategorisierung von
James Moor in die Klasse der ,explicit ethical agents* (Moor 2006, 19)
eingeordnet werden, die nicht nur in Ubereinstimmung mit morali-
schen Regeln handeln, sondern auch in Analogie zu moralischen Kri-
terien agieren. Explizite ethische Agenten — etwa autonome Fahrzeu-
ge - sind aufgrund ihrer Programmierung in der Lage, so zu reagie-
ren, dass ihre Reaktionen als moralische Entscheidungen interpre-
tiert werden kénnen, denen ein hinreichendes Verstandnis der
Entscheidungssituation zugrunde liegt.

Just as a computer system can represent emotions wi-
thout having emotions, computer systems may be capa-
ble of functioning as if they understand the meaning of
symbols without actually having what one would consi-
der to be human understanding (Wallach/Allen 2009,
69).

Roboter und kunstliche Systeme bilden insoweit analoge moralische
Agenten, insofern sie ,Maschinen mit inneren Zustanden" gleichen,
»die moralischen Meinungen und Dro—EinsteIIungehZ funktional hin-
reichend ahnlich sind, um als moralische Grunde gelten zu kénnen*
(Misselhorn 2018, 88). Unter diesen Voraussetzungen ist es moglich,
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artifiziellen Agenten einen normativ schwachen, aber relevanten Sta-
tus moralischer Handlungsfahigkeit zuzuschreiben, der die Frage
nach der spezifischen Verantwortlichkeit von KI-Systemen etwas
genauer zu beantworten erlaubt.

Es ist deutlich geworden, dass artifizielle Agenten auf der Grundlage
einer analogen und schwachen Moralitat operieren. Daraus ergibt
sich aber nicht zwingender Weise, dass diese Agenten auch verant-
wortlich fur ihre Operationen sind. Moralisches Handeln schlief3t
nicht notwendigerweise verantwortliches Handeln ein: ,x is capable
of moral action even if x cannot be (or is not yet) a morally responsi-
ble agent” (Floridi/Sanders 2004, 368). Zwischen Moralitdt und Ver-
antwortlichkeit besteht insofern ein wichtiger Unterschied, als mora-
lisch relevante Operationen keinen verantwortlichen Akteur voraus-
setzen mussen, sondern es ausreicht, dass die Operationen selbst
ethisch oder rechtlich evaluiert werden konnen. Vor dem Hinter-
grund der funktionalen Autonomie agieren Roboter und kunstliche
Systeme so, dass ihnen ihre Operationen moralisch zugeschrieben
werden kénnen, ohne dass sie dafur (schon) eine hinreichende Ver-
antwortung tragen: ,there is no responsibility but only moral accoun-
tability and the capacity for moral action” (Floridi/Sanders 2004, 376).

Die Unterscheidung von moral accountability und responsibility er-
laubt es, Roboter und kunstliche Systeme als artifizielle moralische
Agenten zu beschreiben, die ethisch und rechtlich zurechnungsfa-
hig sind, ohne verantwortlich sein zu mussen. Die Konzeption einer
morality without responsibility ist heuristisch sinnvoll, um die spezifi-
sche Wirkungsfahigkeit artifizieller Agenten normativ erfassen zu
kdédnnen. Roboter und kunstliche Systeme operieren in der Regel auf
der Grundlage lernender Algorithmen und adaptiver Programme,
durch die sie eigenstandig mit ihrer Umwelt interagieren, ohne dass
sich die Folgen handlungskausal auf sie zurtUckfuhren lassen. Die
mafgeblichen Entscheidungen werden vielmehr von den Herstel-
lern und Anbietern getroffen, die deshalb die rechtliche und morali-
sche Hauptverantwortung tragen sollen, wie es jungst auch im Al

Act der EU festgelegt wurde2

Je hoher allerdings der Grad der funktionalen Autonomie artifizieller
Agenten ist, umso schwieriger ist es genau genommen, die Herstel-
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ler und Anbieter fUr die Operationen von KI-Systemen verantwortlich
zu machen. Kunstliche Agenten kénnen eigenstandig handeln, ohne
dass sie die kausale und moralische Verantwortung fur ihre Operati-
onen tragen. In Fallen, in denen ,the machine itself” operiert, ent-
steht ein ,responsibility gap” zwischen Handlungsursachen und
Handlungsfolgen, der die Frage aufwirft, wie mit der begrenzten
Handlungskontrolle der Hersteller Gber die digitalen Systeme auf
normativer Ebene umgegangen werden soll (Matthias 2004, 177,
181f.).

In Fallen der operativen Autonomie und fehlenden Kontrolle von Ki-
Systemen, die Uberall dort auftreten kdnnen, wo Daten durch ler-
nende Algorithmen verarbeitet und in neuronalen Netzwerken funk-
tional selbststandige Entscheidungen generiert werden, geraten
herkdmmliche Verantwortungsmodelle an ihre Grenzen. Der respon-
sibility gap lasst sich nicht einfach dadurch wieder schlieRen, dass
den Herstellern von Kl-Systemen primare Verantwortlichkeiten zu-
geschrieben werden. Erforderlich sind vielmehr Konzepte der geteil-
ten Verantwortung, die der spezifischen Netzwerkstruktur digitaler
Agentensysteme Rechnung tragen.

Distributed Moral Responsibility

Eine mogliche Grundlage hierfur bildet das Konzept der ,distributed
moral responsibility” (DMR) von Luciano Floridi, das netzwerktheore-
tische Elemente mit moralischen und juristischen Konzepten verbin-
det. Im Unterschied zu herkdbmmlichen Gruppenakteuren operieren
Agenten in Netzwerken weder kausal noch intentional, sodass ihnen
ihre Handlungsfolgen nicht direkt zugerechnet werden konnen.
Gleichwohl erzeugen Mehrebenen-Netzwerke Wirkungen und Effek-
te, die ohne ihre Operationen nicht zustande gekommen waren, wie
sich dies exemplarisch an automatischen Steuerungsanlagen oder
autonomen Fahrsystemen beobachten lasst. Netzwerkoperationen
generieren ,distributed moral actions” (DMA), die normativ relevant
sind, sich aber nicht auf intentionale Urheber oder kausale Zustande
zurUckverfolgen lassen (Floridi 2016, 6). Multi-Layered Neural Net-
works sind vielmehr dadurch gekennzeichnet, dass Input-Aktionen
Uber ein Netz an Knotenpunkten laufen, die als ungesteuerter (,ge-
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sellschaftlicher”) Verteiler Output-Effekte erzeugen, welche als DMR-
Handlungen wirksam werden.

Bei solchen Netzwerk-Folgen geht es deshalb nicht um die normati-
ve Bewertung der Handlungstrager, sondern der Handlungsketten,
die im Fall von Schadigungen verantwortungsrelevant sind:

All that matters is that change in the system caused by
the DMA is good or evil and, if it is evil, that one can seek
to rectify or reduce it by treating the whole network as
accountable for it, and hence back propagate responsi-
bility to all its nodes/agents to improve the outcome
(Floridi 2016, 7).

Mit Hilfe des DMR-Modells lasst sich die Verantwortung dem Netz-
werk als Ganzes zuschreiben, um von dort aus die Knotenpunkte
und Agenten einzubeziehen. Je nach Art der Fehler und Schaden
greifen unterschiedliche MaBnahmen. Sie kdnnen in der Gefahr-
dungshaftung von Produzenten, der Verbesserung der ethischen In-
frastrukturen oder in operativen Lernprozessen bestehen, durch die
Risiken von Fehlfunktionen reduziert werden. Das DMR-Modell kann
hilfreich sein, um Kl-Systeme verantwortungsfahig zu machen, in-
dem zuerst der digitale Netzwerkverbund in die Verantwortung ge-
nommen wird, um im nachsten Schritt die Elemente des Netzwerks
einzubeziehen.

Ein ahnlicher Vorschlag besteht darin, die Verantwortung fur Scha-
den artifizieller Agenten durch einen kollektiven Versicherungs- und
Haftungspool aufzufangen. Auch wenn Roboter und kunstliche Sys-
teme keinen Rechtsstatus wie naturliche Personen besitzen, lasst
sich ihnen ein digitaler Personenstatus zuschreiben. Ahnlich wie sich
Organisationen und Unternehmen als ,legal persons” betrachten
lassen, konnen artifizielle Agenten nach einem Vorschlag von Susan-
ne Beck als ,electronic persons” behandelt werden, die spezifische
Rechte und Pflichten besitzen (Beck 2016, 479). Dieser Vorschlag
wurde es ermdglichen, rechtliche Verantwortlichkeiten auf artifizielle
Agenten zu bundeln und sie beispielsweise Uber einen kollektiv ein-
gerichteten Kapitalstock abzusichern, der durch eine ,electronic per-
son Ltd." verwaltet wird:
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A certain financial basis would be affixed to autonomous
machines, depending on the area of application, hazard,
abilities, degree of autonomy etc. This sum which would
have to be raised by the producers and users alike, would
be called the capital stock of the robot and collected be-
fore the machine was put into public use (Beck 2016,
479).

In eine ahnliche Richtung argumentiert Gunther Teubner. Um der
funktionalen Autonomie digitaler Agenten zu entsprechen, muss
von einer partiellen Rechtssubjektivitat digitaler Agenten ausgegan-
gen werden (Teubner 2018, 177). Die partielle Rechtssubjektivitat er-
laubt es, Institute der Gehilfen- und Assistenzhaftung in Anspruch zu
nehmen, wenn Kl-Systeme teilautonom Schaden verursachen, etwa
in Fallen der Fehlfunktion von Service- oder Pflegerobotern. In sol-
chen Fallen haftet der Betreiber mit, da er sich das Versagen einer
verschuldensunfahigen Maschine zurechnen lassen muss.

Die digitale Assistenzhaftung flr rechtswidrige Entscheidungen di-
gitaler Agenten st6f3t allerdings dort an Grenzen, wo Multi-Agenten-
Netzwerke agieren, etwa bei autonomen Fahrsystemen oder digita-
len Plattformen. In diesen Fallen geht es um das korperschaftsahnli-
che Gesamthandeln des Netzwerkes, das in seiner hybriden Verfas-
sung zum Adressaten der Rechtsnormierung gemacht werden
muss. Wenn Netzwerke zu Zurechnungsadressaten gemacht wer-
den, also nicht mehr Handlungstrager, sondern Handlungsketten
normativ adressiert werden, konnte es sinnvoll sein, ahnlich wie im
Fall der elektronischen Personen-GmbH einen ,Risiko-Pool* (Teub-
ner 2018, 202) einzurichten, der die Netzwerk-Akteure in eine Art mo-
netare Kollektivhaftung nimmt, unabhangig davon, ob eine scha-
denskausale Eigenverantwortung vorliegt, die bei digitalen Agenten
nicht mehr ohne weiteres festzustellen ist.

Das Kapitalstock- und Versicherungsmodell haben den ékonomi-
schen und gesellschaftlichen Vorteil, dass Innovationen nicht vor-
schnell durch staatliche Regulierungen des Marktes unterbunden
werden, sondern die Marktakteure selbst Regeln etablieren, die in di-
rekter Auseinandersetzung und auf praktischer Erfahrungsgrundla-
ge mit KI-Systemen entwickelt werden. Anstatt wie der Al Act der EU

ZEVEDI-Verantwortungsblog | 9



und die Datenethikkommission der Bundesregierung einen ,risiko-
adaptierten Regulierungsansatz algorithmischer Systeme* zu verfol-
gen, der von einer mehrstufigen Kritikalitat mit abgestuftem Schadi-
gungspotential ausgeht (Datenethikkommission 2019, 24), durfte es
praktikabler sein, KI-Systeme mit vorlaufigen Zulassungen zu verse-
hen und unter Realbedingungen zu beobachten, welche Kritikalitat
besteht und wie sich Schadensfolgen durch die Multi-Agenten-
VerbuUnde selbst kompensieren lassen.

Point of Irresponsibility

Das Kapitalstock- und Versicherungsmodell fur digitale Multi-Agen-
ten-VerbUnde stellt eine Reaktion auf die Schwierigkeit dar, weder
artifizielle Akteure und Kl-Systeme noch Hersteller und Anbieter di-
rekt fur Schadensfolgen verantwortlich machen zu kénnen. Die Um-
stellung auf partielle Nichtverantwortlichkeit bildet eine ,adaptive
Reaktion” (Staab 2022, 9) auf das Problem, den Verantwortungsbe-
darf moderner Gesellschaften adaquat zu decken. Der Ausgang von
legitimen Bereichen der Nichtverantwortlichkeit bietet die Chance,
Freiraume der Gestaltung zuruckzugewinnen, die im Korsett morali-
scher und rechtlicher Regulatorik verloren zu gehen drohen
(Augsberg et al. 2020).

Wenn vom point of irresponsibility aus gehandelt wird, éffnen sich
neue Moglichkeitsbereiche, in denen Akteure erproben kédnnen, wel-
che Normen und Konventionen geeignet sind, den gesellschaftli-
chen Verkehr zu organisieren, ohne ihn Uber GebUhr einzuschranken
oder die Kontrolle Uber ihn zu verlieren. =

Anmerkungen

1. Dieser Beitrag geht zuruck auf Ludger Heidbrink: Nichtverantwortlichkeit. Zur Dere-
sponsibilisierung der Gesellschaft, Weilerswist: Velbrick Wissenschaft 2024, sowie
auf Ders. (2020): Artifizielle Agenten, hybride Netzwerke und digitale Verantwor-
tungsteilung auf Mérkten, in: Detlev Aufderheide/Martin Dabrowski (Hg.): Digitali-
sierung und kunstliche Intelligenz. Wirtschaftsethische und moralékonomische
Perspektiven, Berlin: Duncker & Humblot 2020, S. 67-76. €

2. Pro-Einstellungen sind in der Regel prosoziale und ethische Einstellungen. €

3. Der EU Al Act enthalt konkrete Vorschriften zu Pflichten und Haftung von Anbietern
insbesondere hochriskanter Kl-Systeme, die vom Risikomanagement Uber Daten-

ZEVEDI-Verantwortungsblog | 10



governance, die Meldung von Fehlfunktionen, Transparenzpflichten bis zur Konfor-
mitatserklarung und BufB3geldern reichen. Allerdings bleibt vollig unklar, wie die An-
bieterverantwortung zum Tragen kommen soll, wenn Kl-Systeme Schaden verursa-
chen, die den Bereich erwartbarer Sorgfalts-, Transparenz- und Governancepflich-
ten Ubersteigen, ohne dass dies weder Anbieter noch KI-Systemen zugerechnet
werden kann: https://artificialintelligenceact.eu/de/das-gesetz/ [2510.2024]. €

Literatur

Anders, GUnther (1961): Die Antiquiertheit des Menschen. Uber die
Seele im Zeitalter der zweiten industriellen Revolution, MUnchen:
C.H. Beck.

Augsberg, Ino/Augsberg Steffen/Heidbrink, Ludger (2020): Einlei-
tung, in: dies. (Hg.), Recht auf Nicht-Recht. Rechtliche Reaktionen
auf die Juridifizierung der Gesellschaft, Weilerswist: Velbruck
Wissenschaft 2020, S. 7-23.

Beck, Susanne (2016): The Problem of Ascribing Legal Responsibility
in the Case of Robotics. In: Al & Soc, 4, S. 473-481, DOI: 101007/
s00146-015-0624-.

Darwall, Stephen (2006): The Value of Autonomy and Autonomy of
the Will. In: Ethics, 2, S. 263-284. https://doi.org/10.1086/498461.

Datenethikkommission (2019): Gutachten der Datenethikkommissi-
on der Bundesregierung 2019. https:/www.bmi.bund.de/Shared-
Docs/downloads/DE/publikationen/themen/it-digitalpolitik/gutach-
ten-datenethikkommission-kurzfas-
sung.pdfijsessionid=2D3F771129FE36B3E65F587217FEC3FF.2_cid373?
__blob=publicationFile&v=4 [25.10.2024].

Floridi, Luciano/Sanders, Jeff W. (2004): On the Morality of Artificial
Agents. In: Minds and Machines, 3, S. 349-379. https://doi.org/10.1023/
B:MIND.OO00035461.63578.9d.

Floridi, Luciano (2016): Faultless responsibility: on the nature and allo-
cation of moral responsibility for distributed moral actions. In: Phil.
Trans. R. Soc. A 374, S. 1-13. https://doi.org/10.1098/rsta.2016.0112.

ZEVEDI-Verantwortungsblog | 11


https://doi.org/10.1086/498461
https://www.bmi.bund.de/SharedDocs/downloads/DE/publikationen/themen/it-digitalpolitik/gutachten-datenethikkommission-kurzfassung.pdf;jsessionid=2D3F771129FE36B3E65F587217FEC3FF.2_cid373?__blob=publicationFile&v=4
https://www.bmi.bund.de/SharedDocs/downloads/DE/publikationen/themen/it-digitalpolitik/gutachten-datenethikkommission-kurzfassung.pdf;jsessionid=2D3F771129FE36B3E65F587217FEC3FF.2_cid373?__blob=publicationFile&v=4
https://www.bmi.bund.de/SharedDocs/downloads/DE/publikationen/themen/it-digitalpolitik/gutachten-datenethikkommission-kurzfassung.pdf;jsessionid=2D3F771129FE36B3E65F587217FEC3FF.2_cid373?__blob=publicationFile&v=4
https://www.bmi.bund.de/SharedDocs/downloads/DE/publikationen/themen/it-digitalpolitik/gutachten-datenethikkommission-kurzfassung.pdf;jsessionid=2D3F771129FE36B3E65F587217FEC3FF.2_cid373?__blob=publicationFile&v=4
https://www.bmi.bund.de/SharedDocs/downloads/DE/publikationen/themen/it-digitalpolitik/gutachten-datenethikkommission-kurzfassung.pdf;jsessionid=2D3F771129FE36B3E65F587217FEC3FF.2_cid373?__blob=publicationFile&v=4
https://doi.org/10.1023/B:MIND.0000035461.63578.9d
https://doi.org/10.1023/B:MIND.0000035461.63578.9d
https://doi.org/10.1098/rsta.2016.0112

Heidbrink, Ludger (2022): Kritik der Verantwortung. Zu den Grenzen
verantwortlichen Handelns in komplexen Kontexten, Neuauflage,
Weilerswist: Velbruck Wissenschaft.

Matthias, Andreas (2004): The Responsibility Gap: Ascribing Respon-
sibility for the Actions of Learning Automata. In: Ethics and
Information Technology 3, S.175-183. https://doi.org/10.1007/
s10676-004-3422-1.

Misselhorn, Catrin (2018): Maschinenethik: Maschinen als moralische
Akteure, 3. Aufl., Stuttgart: Reclam.

Moor, James H. (2006): The Nature, Importance, and Difficulty of
Machine Ethics. In: IEEE Intelligent Systems 4, S. 18-21. https://doi.org/
10.1109/M1S.2006.80.

Staab, Philipp (2022): Anpassung. Leitmotiv der nachsten
Gesellschaft, Berlin: Suhrkamp.

Teubner, Gunther (2018): Digitale Rechtssubjekte? Zum privatrechtli-
chen Status autonomer Softwareagenten, Tubingen: Mohr Siebeck.
Wallach,

Wendell/ Allen, Colin (2009): Moral Machines. Teaching Robots Right
fromm Wrong, Oxford: Oxford University Press.

Zitiervorschlag

Heidbrink, Ludger (2024): Spharen der Unverantwortlichkeit. Zum
Umgang mit den VerantwortungslUcken der Digitalisierung. In: Ver-
antwortungsblog. https://zevedi.de/sphaeren-der-unverantwortlich-
keit/[12.12.2024]. https://doi.org/10.60805/dhOmM-1k66.

Ludger Heidbrink

hat den Lehrstuhl fur Praktische Philosophie an der Christian-Al-
brechts-Universitat zu Kiel inne und ist Direktor des Kiel Center for
Philosophy, Politics and Economics. Zuletzt zum Thema erschienen:

ZEVEDI-Verantwortungsblog | 12


https://doi.org/10.1007/s10676-004-3422-1
https://doi.org/10.1007/s10676-004-3422-1
https://doi.org/10.1109/MIS.2006.80
https://doi.org/10.1109/MIS.2006.80
https://zevedi.de/sphaeren-der-unverantwortlichkeit/
https://zevedi.de/sphaeren-der-unverantwortlichkeit/
https://doi.org/10.60805/dh0m-1k66

Nichtverantwortlichkeit. Zur Deresponsibilisierung der Gesellschaft,
Weilserswist: Velbriick Wissenschaft 2024.

Uber den Blog

Der ZEVEDI-Verantwortungsblog hat die Frage zum Gegen-
stand, wie gut es uns im Zusammenleben mit Digitaltechnolo-
gien geht. Er kommentiert die Ambivalenzen, die Steuerungs-
probleme und die Vertretbarkeit des digitalen Wandels. Was
an moglicherweise kritischen Technikfolgen (und Markteffek-
ten) sollte man in den Blick nehmen und diskutieren? Wo sind
Sorgen angebracht? Wie passt Digitalisierung zu Freiheit und
Demokratie? Welche Regeln braucht eine digitale Gesell-
schaft? Wovon sollte — weil es kritisch werden kénnte — die
Rede sein?

Es schreiben Autor:iinnen aus dem ZEVEDI-Netzwerk sowie
Gaste daruber, was sie lernen und erforschen, was sie
beunruhigt und was sie fasziniert.

DOI: 10.60805/5c9wW-7n74
ISSN: 2943-9124

£ RSS-Feed
https://zevedi.de/category/vrtw-blog/feed/

IN
COPYRIGHT In Copyright

ZEVEDI-Verantwortungsblog | 13


https://rightsstatements.org/vocab/InC/1.0/

	Sphären der UnverantwortlichkeitZum Umgang mit den Verantwortungslücken der Digitalisierung
	Automatisierung und Künstliche Intelligenz
	Responsibility Gaps
	Distributed Moral Responsibility
	Point of Irresponsibility
	Anmerkungen
	Literatur
	Zitiervorschlag



