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收稿日期：２０２００４０６；在线发布日期：２０２０１１０５．本课题得到国家自然科学基金（Ｕ１７１１２６３，Ｕ１８１１２６４，６１９６６００９）、广西自然科学基金
（２０１９ＧＸＮＳＦＢＡ２４５０４９）资助．古天龙，博士，教授，中国计算机学会（ＣＣＦ）高级会员，主要研究领域为形式化方法、可信人工智能、人工
智能伦理、数据治理等．Ｅｍａｉｌ：ｇｕ＠ｇｕｅｔ．ｅｄｕ．ｃｎ．李　龙（通信作者），博士，讲师，中国计算机学会（ＣＣＦ）会员，主要研究方向为人工智
能安全、逻辑程序设计等．Ｅｍａｉｌ：ｌｉｌｏｎｇ＠ｇｕｅｔ．ｅｄｕ．ｃｎ．

伦理智能体及其设计：现状和展望
古天龙１），２）　　李　龙１），２）

１）（暨南大学信息科学技术学院／网络空间安全学院　广州　５１０６３２）
２）（桂林电子科技大学广西可信软件重点实验室　广西桂林　５４１００４）

摘　要　智能体一直是人工智能的主要研究领域之一，任何独立的能够同环境交互并自主决策的实体都可以抽象
为智能体．随着人工智能从计算智能到感知智能，再到认知智能的发展，智能体已逐步渗透到无人驾驶、服务机器
人、智能家居、智慧医疗、战争武器等人类生活密切相关的领域．这些应用中，智能体与环境、尤其是与人类和社会
的交互愈来愈突出，其中的伦理和道德问题日益凸显．人工智能应用的伦理风险和挑战引起了人们的普遍关注，伦
理智能体是人工智能伦理的重要研究内容．本文从人工智能伦理的工程设计与实现角度，对伦理智能体及图灵测
试、伦理智能体的设计范式、伦理智能体的逻辑程序设计、伦理智能体的形式化验证、伦理困境及分析等进行了介
绍和讨论．同时，对伦理智能体及设计所面临的挑战和进一步研究方向进行了述评和展望．

关键词　伦理智能体；人工智能伦理；伦理设计；逻辑程序设计；形式化验证
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ａｎｄｃｒｏｗｄｓｏｕｒｃｉｎｇｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｔｏｄｅｆｅｎｄｉｔｉｓｄｅｓｃｒｉｂｅｄ．Ｍｏｒｅｉｍｐｏｒｔａｎｔｌｙ，ａｃｏｍｐｒｅｈｅｎｓｉｖｅ
ｏｕｔｌｏｏｋｏｆｔｈｅｃｈａｌｌｅｎｇｅｓａｎｄｔｈｅｆｕｒｔｈｅｒｒｅｓｅａｒｃｈｄｉｒｅｃｔｉｏｎｓｏｆｍｏｒａｌａｒｔｉｆｉｃｉａｌａｇｅｎｔｓｉｓｐｒｅｓｅｎｔｅｄ
ｉｎｔｈｅｐａｐｅｒ．

犓犲狔狑狅狉犱狊　ａｒｔｉｆｉｃｉａｌｍｏｒａｌａｇｅｎｔｓ；ａｒｔｉｆｉｃｉａｌｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｃｅｅｔｈｉｃｓ；ｅｔｈｉｃａｌｌｙａｌｉｇｎｅｄｄｅｓｉｇｎ；ｌｏｇｉｃ
ｐｒｏｇｒａｍｍｉｎｇ；ｆｏｒｍａｌｖｅｒｉｆｉｃａｔｉｏｎ

１　引　言
智能体是人工智能（ＡｒｔｉｆｉｃｉａｌＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｃｅ，ＡＩ）

领域的一个重要概念．任何独立的能够自主决策并同
环境交互的实体都可以抽象为智能体．Ｗｏｏｌｄｒｉｄｇｅ
将能够在环境中自主运行并实现预期设计目标的计
算机系统称为智能体［１］．智能体具有如下基本特性：
（１）自主性．智能体具有自我管控和自我调节的能
力，亦即能够根据环境的变化自主调整自身的行为；
（２）反应性．智能体具有反应外界激励或外界变化
的能力，亦即能够依据外部的激励或变化自动做出
响应或反应；（３）主动性．智能体具有主动采取活动
的能力，亦即能够主动调整自己的行为来应对外部
环境的变化；（４）社会性．智能体具有与其它智能体
或人类进行合作的能力，亦即能够通过与其它智能
体进行交互来协同解决问题；（５）进化性．智能体具
有自我学习和进化的能力，亦即能够通过积累或学
习经验知识来修正自己的行为以适应新的环境．

随着人工智能从感知智能到认知智能的过渡和
发展，智能体的应用已拓展到无人驾驶、医护机器
人、智能家居、军用武器等领域，渗透到人类社会和
生活的诸多方面．这些应用中，智能体与人类的交互
日益凸显．智能体的行为是否需要符合伦理［２３］？如
何开发出符合伦理的智能体［４５］？智能体如何实施伦
理决策？等等．这些问题引起了人们的高度关注［６］．
控制论之父维纳早在１９５０年出版的《ＴｈｅＨｕｍａｎ
ＵｓｅｏｆＨｕｍａｎＢｅｉｎｇｓ》［７］中就曾有过描述，担心人类
会创造出“按照人类无法接受的价值实施行动的智
能体”，…，“为了防止这样的灾难，既需要为人工智
能体设置伦理规则，也需要将这些规则嵌入智能体，
并通过有效技术来管控智能体的行为．”Ａｌｌｅｎ、Ｖａｒ
ｎｅｒ和Ｚｉｎｓｅｒ认为：智能体具有自主完成对人类有
益活动的能力，也同样会有实施对人类有害活动的
能力，对智能体有害活动能力的管控，已从科幻小说
进入现实的社会生活［８］．Ｙｕ等人从人工智能伦理困
境、单智能体伦理决策框架、多智能体伦理决策框
架、智能体与人交互的伦理等方面，对人工智能的伦
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理管控的技术实现进行了介绍和讨论［６］．Ｃｅｒｖａｎｔｅｓ
等人从伦理智能体的分级和伦理智能体设计方式角
度，对伦理智能体的计算模型、行为的形式化验证等
方面进行了综述［２］．

伦理智能体属于社会科学、哲学、心理学、认知
科学、计算机、人工智能等的多学科交叉研究．社会
科学和哲学等领域的讨论和研究主要聚焦于：智能
体是道德主体吗？智能体对社会有何影响？智能体
的伦理规范是什么？是否存在经典伦理理论（如功
利主义、义务论、美德论）的实现？智能体的道德责
任如何追究？智能体的伦理或道德困境等等［９１１］．计
算机和人工智能等工程领域所关注的问题涉及：智
能体的伦理决策如何实现？如何设计伦理智能体？
如何生成智能体的伦理规范？如何管控伦理智能体
使其具有符合伦理或道德的行为？等等［１２１３］．本文
旨在从计算机和人工智能等工程的视角，对伦理智
能体及其图灵测试、伦理智能体设计、伦理智能体的
形式化验证、伦理困境及分析等的研究现状和预期
研究进行介绍和讨论．

２　伦理智能体及伦理规范
２１　伦理智能体与图灵测试

智能体的基本特性决定了其伦理属性的必然性．
Ｆｌｏｒｉｄｉ和Ｓａｎｄｅｒｓ指出：行为符合伦理规范的实体称
为伦理智能体（ＡｒｔｉｆｉｃｉａｌＭｏｒａｌＡｇｅｎｔ，ＡＭＡ）［３］．
Ａｌｌｅｎ、Ｖａｒｎｅｒ和Ｚｉｎｓｅｒ认为：不仅考虑自身而且考
虑他方利益的智能体，称为伦理智能体［８］．Ｍｏｏｒ给
出的定义是：伦理智能体是能够明确地进行伦理判
断、并对判断结果的合理性进行说明的智能体［９］．
Ｃｅｒｖａｎｔｅｓ等人指出：伦理智能体是能够从事道德行
为，或者至少避免不道德行为的智能体［２］．简而言
之，具有伦理或道德决策能力、且行为符合伦理或道
德的智能体称之为伦理智能体．

Ｍｏｏｒ将伦理智能体粗略划分为四种类型［９］：
（１）伦理影响智能体（ＥｔｈｉｃａｌＩｍｐａｃｔＡｇｅｎｔｓ）；（２）隐
式伦理智能体（ＩｍｐｌｉｃｉｔＥｔｈｉｃａｌＡｇｅｎｔｓ）；（３）显式
伦理智能体（ＥｘｐｌｉｃｉｔＥｔｈｉｃａｌＡｇｅｎｔｓ）；（４）完全伦
理智能体（ＦｕｌｌＥｔｈｉｃａｌＡｇｅｎｔｓ）（参见表１）．伦理影
响智能体是对社会和环境产生某种程度上的伦理影
响的智能体．例如，计算机可以为我们的生活带来便
利，也可以带来负面影响．计算机可以让我们很容易
且轻松地在网上娱乐或购物，但用户个人隐私信息
也存在被泄露或盗窃的风险．在这个层次上，计算机

确实没有任何自主决策能力，也没有任何自主行动
的意愿，但是它们的功能与服务会产生一定的道德
后果（无论是直接的还是间接的），所以计算机就是
伦理影响智能体．隐式伦理智能体是被设计成隐式
地遵循某种伦理规则的智能体．这样的智能体不可
能真正做出任何意义上的自主行为，也就不可能做
出不道德的行为．例如，银行ＡＴＭ柜员机可以执行
许多人工出纳员的任务，机器按照客户的指令要求
完成每次银行交易操作．我们并没有通过代码或其
它方式告诉ＡＴＭ柜员机要做到诚实，但是ＡＴＭ
柜员机和用户的交互行为符合了诚实的规则，ＡＴＭ
柜员机就是隐式伦理智能体．

表１　伦理智能体类型及特征
类型 定义 特征

主动性适应性进化性意识性
伦理影响
智能体

对社会和环境产生
伦理影响的智能体 无 无 无 无

隐式伦理
智能体

被设计成隐式遵循
伦理规则的智能体 弱 弱 无 无

显式伦理
智能体

对伦理进行描述并
做出决策的智能体 中等 强 中等 无

完全伦理
智能体

具有自由意志和行
动意识的智能体 强 强 强 有

显式伦理智能体和完全伦理智能体有一个共同
特性［９］：它们可以在几乎没有人类监督的情况下运
行．显式伦理智能体是能够对伦理进行充分描述，并
做出伦理决策的智能体．显式伦理智能体能够参照
道德规则来计算最佳的行动和决策．例如，可以使用
道义逻辑、信念逻辑、归纳逻辑或行动逻辑等，对信
息传输中保护个人隐私的允许／禁止操作进行描述
和推理［１４１５］．完全伦理智能体能够像人类一样具有
“信念、欲望、意图、自由意志和行动意识”［２，９］．目
前，一个普通的成年人类才能被认为是完全伦理智
能体，而关于机器是否可能成为一个完全伦理智能
体则存在争议［１６１８］．机器能具有情感和意识吗？机
器能成为完全伦理智能体吗？这也是人工智能发展
的相关问题：强人工智能或通用人工智能是否会出
现？何时出现？完全伦理智能体是伦理智能体研究
与开发的终极目标［２，９］．

Ａｌｌｅｎ等人提出了伦理智能体的图灵测试，并讨
论了其实施的可能性［８］．图灵测试（ＴｕｒｉｎｇＴｅｓｔｉｎｇ）
源于图灵对智能问题和机器思维的探讨［１９］，其主要
思想在于：实验对象包括测试人和被测试者，测试中
将被测试者和测试人（一台计算机和一个人）隔离，
通过装置向被测试者随意提问．如果计算机在限定
时间内，能回答出人类测试者所提出的问题，且测试
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人不能对超过３０％的回答区分出哪个是人、哪个是
计算机，那么这台计算机就通过了测试，并被认为具
有人类智能．２０１４年６月８日，英国伦敦皇家学会在
雷丁大学举办了一场“图灵测试”，由俄罗斯团队开发
的一款名为“尤金·古特曼（ＥｕｇｅｎｅＧｏｏｓｔｍａｎ）”的
计算机软件通过了测试．在测试中，尤金·古特曼模仿
一名来自乌克兰的１３岁男孩，成功地让测试人认为
该计算机软件的３３％的答复为人类所为，尤金·古特
曼成为了首个通过图灵测试的计算机软件．伦理智能
体的图灵测试是图灵测试的一个变体［８］．它将标准
图灵测试的一系列对话话题限制在伦理相关范围的
内容．将测试人和被测试者（一个人和一个智能体）
隔离，人类测试者提出伦理相关话题，被测试者进行
回答，如果在限定时间内，测试人不能以高于规定正
确率的方式识别出哪个是人、哪个是智能体，那么该
智能体就通过了测试，所测试的智能体就是一个伦
理智能体．

伦理智能体的图灵测试要比图灵测试复杂得
多，面临如下一些挑战．首先，图灵测试存在争议，有
人认为图灵测试受限于短短的有限时间，由此来判
断一个程序是否是人工智能，未免有些草率．伦理智
能体的图灵测试也需要在规定有限时间内完成，存
在类似的问题．其次，伦理或道德存在不同的水平层
级，四种类型的伦理智能体如何定性、甚至定量区
分？测试过程中又如何实现？最后，伦理相关对话话
题如何设计？如何在设计中考虑伦理理论和伦理规
则的困境？伦理测试应该基于什么样的伦理理论或
伦理规则来设计？等等．
２２　智能体的伦理规范

伦理智能体必须回答的问题是：伦理智能体要
遵守什么样的伦理准则和道德规范？伦理智能体的
伦理规则和道德规范如何确定？伦理学以道德问题
为研究对象，在长时间的发展过程中形成了多种系
统化、理论化的道德规范，即伦理学理论［５，８，２０］．伦理
学理论是人类社会中人与人、人与环境、人与社会赖
以和谐共生的重要基础，当然也是伦理智能体的行
为和决策应该首先遵守的准则和规范［２１］．义务论和
结果论是两种主要的经典伦理学理论．

义务论也被称为“道义论”或“非结果论”，指人
的行为必须遵照某种道德原则或按照某种正当性去
行动的伦理理论［２１］．义务论认为判断人们的行为道
德与否，不必看其行为的结果．康德主义和社会契约
论是义务论的重要代表．康德主义通过“绝对命令”
或“定言命令”强调意志自律和伦理原则的普遍有效

性．康德把“绝对命令”表述为：“不论做什么，总应该
做到使你的意志所遵循的准则永远同时能够成为一
条普遍的立法原理．”霍布斯认为：“如果社会中没有
了规则，或者失去了可以约束人民执行规则的力量，
那么人们就会担心自己创造的价值是否是属于自己
的，因此而放弃创造价值．生活在文明社会的每一个
人必须要遵守两件事：其一，通过形成一种道德规范
来管理人与人之间的关系；其二，建立一个政府来确
保规范得以实施．”这种约定称之为社会契约．卢梭
发展了社会契约论，他认为：“社会最需要的是一种
既能保护公民人身和财产安全，又能确保公民人身
自由的组织；公民要把他们作为个体以及个体的权
利交付给社区，社区将会为公民制定出一套规则，并
且每个人都有遵循这种规则的义务．”

结果论又称为“目的论”，其主要特征为［２０］：一
个行为在道德上的正确与错误，最终取决于此行为
所带来的后果．功利主义和美德伦理学是结果论的
典型代表．功利主义也被称为“功利论”，通常指以实
际功效或利益作为道德标准的伦理学说．功利主义
认为，人应该做出能“达到最大善”的行为，所谓最大
善是指此行为所涉及的每个个体之苦乐感觉的总和
的最大值，其中每个个体都被视为具有相同份量，且
快乐与痛苦是能够换算的，痛苦是“负的快乐”．美德
伦理学又被称为“完善论”或“至善论”．亚里士多德
在其著作《尼格马克伦理学》中指出［２０］，“美德是人
类通往真正的幸福、达到真正繁荣的道路．”“美德有
两种：智性美德和道德美德．智性美德是与推理和真
理相关的美德，而道德美德是性格的美德、一种深层
的人格特质，它是通过重复相关良好行为而形成的
习惯和性情．”

伦理智能体的应用场景从简单的计算机软件
和／或硬件应用，到机器人、无人驾驶、智慧医疗等，这
些应用领域结合各自特点逐步建立了各自相适应的
伦理规则和道德规范．阿西莫夫在其科幻小说里首
先给出了机器人的行为规范［２２］：（１）机器人不能伤
害人类，在人类受到伤害时也不能坐视不管；（２）机器
人必须遵从人类下达的各种命令，但当与（１）冲突时
例外；（３）机器人必须保护自己，但不能违背（１）、（２）．
“机器人三定律”是从小说作品中衍生出的最早的机
器人伦理规范．英国标准协会发布了全球第一个机
器人伦理设计的公开标准ＢＳ８６１１《机器人和机器系
统的伦理设计和应用指南》［２３］，指导机器人设计研
究者和制造商，如何对机器人做出道德风险评估，以
最终保证人类研发出来的智能机器人能够符合人类
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社会现有的伦理规范．国际电气电子工程师协会
（ＩｎｓｔｉｔｕｔｅｏｆＥｌｅｃｔｒｉｃａｌａｎｄＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓＥｎｇｉｎｅｅｒｓ，
ＩＥＥＥ）发布了《符合伦理设计：人工智能和自主系统
促进人类福祉的远景》（第１版）［２４］，其目的在于：其
一，推动人工智能和自主系统伦理的公开讨论，对人
工智能和自主系统相关人员提供指导性和建议性参
考；其二，对ＩＥＥＥ标准制定提出建议．此后，ＩＥＥＥ
又发布了其第２版［２５］，以进一步推动人工智能和自
主系统伦理实施的公开讨论，促进人工智能和自主系
统朝着造福于人类的方向发展，推动ＩＥＥＥＰ７０００ＴＭ
系列标准和认证方案的建立，激发各个国家和全球
相关政策建立．德国政府推出了关于自动驾驶技术
的首套道德伦理标准《自动与互联网驾驶战略》［２６］，
该标准指出了自动驾驶汽车应当遵守的２０条伦理
规则，其主要内容包括：保护个人优于基于功利主义
的其它考虑；当危险情况不可避免时，优先保护人类
生命，为了避免造成人员伤亡，可以对其它动物或财
产造成伤害或损害；道德困境的决策有赖于现实场
景情况，难以给出清晰的标准方案，也无法程序化设
计；禁止基于年龄、性别、生理或者心理状况等属性
特征的个人歧视等．中国国家机器人标准化总体组
出版了《中国机器人伦理标准化前瞻（２０１９）》［２７］．

人工智能的伦理挑战和风险，促使人们对制定
人工智能伦理原则与规范给予了极大的关注．伦理
智能体是人工智能的研究和应用领域之一．伦理智
能体必须遵守人工智能伦理原则．欧盟委员会成立
了由学术界、工业界和民间社会的独立专家组成的
欧洲人工智能高级别专家组，撰写并发布了人工智
能道德准则《可信赖ＡＩ的伦理指导原则》［２８］．该准
则从尊重人的自主性、预防伤害、公平性、可解释性
等四个方面提出了可信赖ＡＩ的伦理原则；同时，从
人类监管、稳健和安全的技术、数据隐私和保护、
透明性、无歧视和公平性、社会和人类福祉、责任和
追责等七个方面提出了可信赖ＡＩ应当满足条件．
美国、英国、法国、德国、芬兰、意大利、荷兰、澳大利
亚、加拿大、日本、韩国、新加波等国家及其政府机
构，ＩＥＥＥ、ＡＣＭ等学术机构，以及Ｇｏｏｇｌｅ、Ｉｎｔｅｌ、
Ｍｉｃｒｏｓｏｆｔ等企业也都制定和发布了人工智能伦理
相关的指导原则，共计８０余个［２９３１］．

近些年来，涉及伦理智能体的伦理原则和规范，
尤其是人工智能伦理的指导原则，出现了井喷式的
增长，充分说明了智能体研发中伦理的重要性．同
时，大量的伦理指导原则和规范，难免给研发人员
在实施过程中的选择带来大量的工作，甚至使得

他们茫然和盲从．一方面，需要从伦理学理论、伦
理指导原则、伦理规则等三个层面的不同粒度角
度进行梳理，抽取出各粒度层面的共性指导原则，
为研发人员提供伦理指导的公共交集．另一方面，
要依照伦理学理论、伦理指导原则、伦理规则的自顶
向下、从粗粒度到细粒度的次序，细化、精化出面向
各专门应用领域的伦理智能体的可实施和可操作的
伦理规则和规范．

３　伦理智能体设计
３１　伦理智能体的设计范式

符合伦理规则和道德规范的伦理智能体的行为
和决策的实现，需要适当的设计方法和技术．Ａｌｌｅｎ
和Ｗａｌｌａｃｈ将工程设计理念拓展，总结概括提炼出
了伦理智能体设计的自上而下、自下而上和混合等
三种范式［１３，３２］（参见表２）．

表２　伦理智能体设计范式及其特点

设计范式 定义
特点

预设伦
理规则

学习
能力

自适
应性

可解
释性

自上而下 嵌入预设的伦理理论
和道德规范的方法 是 无 弱 强

自下而上
通过底层机制发现和
子系统组装实现伦理
决策的方法

否 强 强 差

混合方法 自上而下和自下而上
复合的方法 是 强 强 中等

３．１．１　自上而下方法
从工程设计范畴角度，自上而下方法就是把任

务／问题分解成可以执行的更小规模的子任务／子问
题，通过对各个子任务／子问题的解决或完成，来实
现整个原始问题／任务的解决或完成．在伦理智能体
范畴下，自上而下方法是将指定的伦理学理论和道
德规范实例化为符合伦理或不符合伦理的决策、行
为和动作，或者将明确的伦理理论和道德规范转换
为算法．自上而下方法适合于伦理准则和道德规范
已知的伦理智能体的设计与实现．自上而下方式实
现的伦理学理论和规范体系，可以来自于哲学、法
律、政策等各个方面．例如，康德主义、功利主义、美
德伦理学、社会契约论、阿西莫夫的机器人三定律、
可信人工智能伦理指导原则等等．在自上而下方法
中，设计和部署之前就要明确伦理智能体的伦理规
范或准则，并在整个伦理智能体的生命期内保持
不变．
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Ｄｅｈｇｈａｎｉ等人提出了一个自上而下方式实现
伦理决策的计算模型ＭｏｒａｌＤＭ［３３］．该模型集成了
自然语言理解处理、行为后果影响的定性评价和推
理、伦理规则的第一性原理推理以及基于历史案例
类比推理等．图１所示为ＭｏｒａｌＤＭ的模型结构［２］．
ＭｏｒａｌＤＭ能够基于功利主义和义务论理论，实施伦
理智能体的行为决策．ＭｏｒａｌＤＭ的伦理决策与人类
参与者的决策进行实验比较，取得了令人满意的结
果［３４］．Ａｎｄｅｒｓｏｎ等人给出了分别实现享乐行为功
利主义和罗斯显见义务论的伦理计算模型Ｊｅｒｅｍｙ

和Ｗ．Ｄ．，其中Ｗ．Ｄ．采用了归纳逻辑程序设计技
术［３５］．Ｗｉｎｆｉｅｌｄ等人通过在机器人系统控制中嵌入
伦理决策层内部模型［３６］，实现了阿西莫夫的机器人
三定律．该内部模型采用模拟技术来模拟机器人动
作、并预测其后果，进而进行伦理评价和决策，其核
心功能由Ｃｏｎｓｅｑｕｅｎｃｅｅｎｇｉｎｅ来实现（图２）．这一
伦理计算模型在类人机器人ＮＡＯ上得到了实现验
证．Ｂｒｉｇｇｓ和Ｓｃｈｅｕｔｚ在ＤＩＡＲＣ／ＡＤＥ认知机器人
结构中实现了拒绝指令的伦理决策机制，该机器人
在一个简单的人机交互场景中进行了测试［３７］．

图１　伦理决策模型ＭｏｒａｌＤＭ的功能结构

图２　伦理决策模型Ｃｏｎｓｅｑｕｅｎｃｅｅｎｇｉｎｅ结构
自上而下方法的优点在于：基于预设的伦理理

论或伦理规则，伦理智能体的决策和行动是可以预
知的，通过程序代码或其它方式所实现的伦理规范
或规则，能够完整地理解伦理决策过程，并在应用部
署之前对伦理智能体的设计和行为实施验证．从而，
伦理智能体的安全性和可信性可以得到较好地保
障，其决策具有较强的可解释性和透明性．自上而下
方法的不足在于：伦理智能体采用预定的伦理理论
或伦理规则，在文化、信仰、地域、甚至应用场景（时
间或地点）等多种因素的影响下，对复杂多变的环境
做出决策，缺乏灵活性和适应性．

自上而下方法实现智能体的伦理决策存在如下

主要挑战：首先，不同伦理学理论、伦理规则和道德
规范以及伦理指导原则，难免出现冲突风险，如何能
够给出现实场景下决策生成的无冲突规则，无论从
伦理理论、还是技术实现都显得尤为迫切；其次，伦
理学理论、伦理规则和道德规范以及伦理指导原则，
往往表述比较抽象和宏观，必须关联到实际系统中
离散／连续的传感和执行环节，存在一对多映射的不
清晰解释，为系统实现带来困难；此外，自上而下方
法要求按照规定的伦理理论和规范来指导伦理智能
体的设计和实现，但是人类伦理和道德意识的形成
不是固有不变的，它是根据人类在每个成长阶段的
经历逐渐形成的．伦理智能体会随着场景的改变以
及时间的推演而不断地调整，固定的伦理准则和道
德规范的嵌入，不能适应变化和缺乏动态调整机制
是此类方法的先天不足；最后，对伦理理论的自上而
下的计算机可实现化的研究仍很少，如果某种伦理
理论或规范本身就是计算机不可实现（不能编程实
现）［３８］，那么对应于该伦理理论的伦理智能体就无
从谈起，有些伦理理论的决策需要基于意愿（如美德
伦理学中的“善”），取决于情感计算的进展，这些是
值得关注的伦理的可计算性的研究范畴［３９］．
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３．１．２　自下而上方法
自下而上方法是通过底层机制发现和子系统组

装来实现人类各种活动，以创建具有伦理行为和决
策的伦理智能体的方法［１３，３２］．该方法强调的是，伦
理智能体从社会环境中自主地进行学习，逐渐具备
与人类相似的伦理推理和道德能力，并能够适应场
景的变化正确地做出伦理决策．自下而上方法适合
于没有明确伦理准则和道德规范指导的伦理智能体
的设计与实现．借助于自下而上方法，可以系统地生
成伦理准则和道德规范，并最终形成整个伦理智能
体设计的设计规范和技术标准．

Ｈｏｎａｒｖａｒ和ＧｈａｓｅｍＡｇｈａｅｅ给出了自下而上
方法设计伦理智能体的计算模型ＣａｓｕｉｓｔＢＤＩ
ａｇｅｎｔ［４０］．该模型将事例推理方法ＣＢＲ（Ｃａｓｅｂａｓｅｄ
Ｒｅａｓｏｎｉｎｇ）与ＢＤＩ（ＢｅｌｉｅｆＤｅｓｉｒｅＩｎｔｅｎｔｉｏｎ）智能体
模型相结合，基于以往的历史经验，没有使用任何道
德准则，当面临新情况时，其行为类似于普通的
ＢＤＩａｇｅｎｔ［４１］．在ＣａｓｕｉｓｔＢＤＩａｇｅｎｔ的模型结构中
（图３），ＢＤＩａｇｅｎｔ感知环境，并对当前情况的信念、
欲望和环境进行表示．然后，将当前情况提交给
ＣａｓｅＲｅｔｒｉｅｖｅｒ模块，该模块负责从ＣａｓｅＭｅｍｏｒｙ
模块检索与当前情况类似的以前的案例．Ｃａｓｅ
Ｅｖａｌｕａｔｏｒ模块基于检索出的案例，对智能体的行为
进行评估．最后，ＣａｓｅＵｐｄａｔｅｒ模块在案例内存中
创建一个过去经验未曾出现的新案例，或者当前情
况相关的历史案例的更新案例．

图３　ＣａｓｕｉｓｔＢＤＩａｇｅｎｔ的模型结构

Ａｎｄｅｒｓｏｎ等人建立了伦理困境分析器ＧｅｎＥｔｈ［４２］．
该方法基于行为的伦理相关特征，定义了行为上的
可传递二元关系，将行为划分为不同伦理偏好的子
集，进而对可能的行为进行列表排序，并从该列表中
找到最符合伦理的行为．ＧｅｎＥｔｈ采用归纳逻辑程序
设计技术，能够通过交互学习生成面向领域的行为
的伦理规则，建立相关领域的伦理规范，并提供有针
对性的、合乎逻辑的解释．ＧｅｎＥｔｈ通过了伦理智能
体图灵测试［４３］．

Ｇｕａｒｉｎｉ将人工神经元网络（ＡｒｔｉｆｉｃｉａｌＮｅｕｒａｌ
Ｎｅｔｗｏｒｋ，ＡＮＮ）用于伦理决策的自下而上实现，给
出了伦理事例分类器实现的ＡＮＮ模型（简单递归神

经网络）［４４］，该ＡＮＮ分类器在没有任何预设伦理理
论或伦理规则的情况下通过样本进行训练学习，并基
于事例推理实施伦理决策．基于简单伦理决策问题
（依据动机和后果判定伤害和允许死亡两种行为的道
德合理性）的实验表明了ＡＮＮ事例分类器模型用
于伦理决策的可行性．Ｈｏｎａｒｖａｒ和ＧｈａｓｅｍＡｇｈａｅｅ
构建了基于神经元网络的人工伦理智能体（Ｔｈｅ
ＮＮｂａｓｅｄＡＭＡ）［４５］，他们设计了一个能考虑多达
１５种因素影响的两层前馈反向传播神经网络实现
的伦理事例分类器，伦理决策采用了事例分类器和
事例推理的机制．实验表明：通过电子商务领域销售
行为的事例进行训练，人工伦理智能体能够对相关
领域的事例做出合理的伦理决策．该人工伦理智能
体具有一定的领域应用性，不仅能给出不同行为执
行与否的伦理决策，而且能给出行为的道德分级
（高、中、低）评价．

Ａｂｅｌ等人提出了伦理决策生成的强化学习
（ＲｅｉｎｆｏｒｃｅｍｅｎｔＬｅａｒｎｉｎｇ，ＲＬ）框架模型［４６］，将伦理
学习和决策形式化描述为部分可观测马尔可夫决策
过程（ＰａｒｔｉａｌｌｙＯｂｓｅｒｖａｂｌｅＭａｒｋｏｖＤｅｃｉｓｉｏｎＰｒｏｃｅｓｓ，
ＰＯＭＤＰ）问题的求解，伦理决策实验表明了该框架
的有效性和灵活性，为伦理决策建立了一个良好的
理论和技术基础，有助于伦理智能体的学习和决策
的进一步系统化理论研究．Ｗｕ和Ｌｉｎ给出了强化
学习伦理智能体的道德塑造（ｅｔｈｉｃｓｓｈａｐｉｎｇ）机
制［４７］，该机制将实现具体目标的智能体效用函数和
实现不同目标的人类行为的优化数据集成，不仅可
以优化伦理智能体的行为目标，还可以最大程度地
减少伦理智能体的不道德行为的发生．该机制克服
了逆向强化学习（ＩｎｖｅｒｓｅＲＬ，ＩＲＬ）［４７］中最大化效
用所需的大量人类行为数据．实验表明：伦理塑造具
有较好的效果，在积极的伦理决策方面，胜过人类的
决策策略，因为强化学习能够提供详尽的规划（甚至
只有局部信息的情况下）；此外，虽然伦理塑造比原
始问题受到更多的约束，但是其性能仍优于没有伦
理塑造的ＲＬ算法．

自下而上方法的优点在于：伦理智能体能够通
过学习和持续迭代实现自我发展进化，从而适应场
景变化和动态演化，其伦理决策具有较好的自适应
性和灵活性，并有可能构建出不同应用场景的新的
伦理理论或伦理规则．自下而上方法的不足在于：由
于缺乏明确伦理理伦或伦理规则的指导，伦理智能
体的决策具有一定的盲从性，很难在短时间内完成
训练，做出合适的伦理决策．同时，伦理智能体决策
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的可解释性和透明性难以得到保障．
自下而上方法设计和实现伦理智能体面临如下

主要挑战：首先，伦理理论和规范如何在自下而上方
式中编写为程序代码？某些伦理理论可能自身本质
上就不遵从自下而上方式，那么通过技术如何能确
保自下而上方式设计的组件遵守特定的伦理理论？
其次，自下而上范式需要从社会环境中进行自主学
习，学习算法严重依赖训练环境和样本数据，带有偏
见、甚至与社会价值不符的样本用于智能体学习，难
免导致伦理智能体的缺陷、并误导地做出错误的伦
理决策；此外，机器学习技术的算法“黑箱”，使得伦
理智能体的决策缺乏逻辑透明性和可解释性，影响
了伦理智能体的可信性，制约了其在安全关键或生
命攸关重要应用领域的部署；最后，没有预设的伦理
理论和道德规范，在环境和场景改变时，用什么准
则来评估和确定智能体的行为和决策？伦理智能
体演化和学习的结果并不能预知，评判伦理智能
体的性能达到满意效果的准则或标准是什么？如何
来评判？
３．１．３　混合方法

混合方法是自上而下方法和自下而上方法复合
的方法［１３，３２］．一种方式是自上而下和自下而上集成
模式，对伦理智能体指定的伦理理论和道德规范，根
据自下而上各子系统的需要提供指导，双向设计和
实现伦理智能体．另一种方式是模块化混合方法，将
每个子系统视为独立的模块，依据每个子系统的特
征来选择适当的设计与实现范式．模块化混合方法
中的模块可以采取如下形式选择：其一，依据伦理理
论和道德规范的不同来模块化．例如，涉及人类生命
安全攸关的重要子系统需要将伦理规则预先编写成

程序代码来实施决策，这类子系统就可以作为独立
的模块，而基于自身的训练学习所产生的伦理规则
来实施决策的子系统，则作为另外的模块；其二，依
据不同的环境或场景来模块化，自下而上方式作为
缺省模块的设计和实现方法，也是缺乏伦理理论的
场景或环境的模块的设计和实现方法，而自上而下
方式适用于某些预知伦理理论的场景或环境的模块
的设计和实现．

Ｗａｌｌａｃｈ等人讨论了通过人工智能认知模型
ＬＩＤＡ实现伦理决策的可行性［４８］．他们认为：伦理决
策可以通过一般认知模型ＬＩＤＡ的相同机制得以模
拟实现，其中的认知过程可分为自上而下和自下而
上两种：自上而下的过程通过显式规则实现伦理理
论，自下而上的过程包含以情感和内在价值偏好
为影响的伦理学习机制，自上而下的伦理价值和
自下而上的伦理偏好启发式训练共同形成智能体
的伦理决策能力．ＬＩＤＡ模型综合了认知科学和神
经科学的研究成果，并结合了联结主义和符号主义
的某些方面，但有别于二者，其认知周期包括感知、
理解和行为共三个阶段，并且每个阶段有各自对应
的子系统，这些子系统用以实现感知、知觉、意识、学
习、计划机制和行为网络等功能（图４）［４９］．Ｍａｄｌ和
Ｆｒａｎｋｌｉｎ在服务机器人ＣａｒｅＢｏｔ上部分实现了ＬＩＤＡ
模型［５０］．ＣａｒｅＢｏｔ是一个在简单的模拟２Ｄ环境中运
行、并能帮助那些在运动和／或认知方面有缺陷的人
类实现自主生活的移动机器人，ＣａｒｅＢｏｔ能够执行
拿取食物、喂服药品、识别生命体征等任务．模拟结
果表明：ＬＩＤＡ结构能够综合直觉和情感等多因素
的影响，具有较强的学习能力、合理的认知结构、符
合伦理的行为和决策．

图４　ＬＩＤＡ认知模型结构

Ｃｅｒｖａｎｔｅｓ等人给出了一个基于神经科学的伦
理决策模型ＥＤＭ（ＥｔｈｉｃａｌＤｅｃｉｓｉｏｎＭａｋｉｎｇ）［５１］．该
模型分别由眼窝前额皮质（ＯｒｂｉｔｏｆｒｏｎｔａｌＣｏｒｔｅｘ，

ＯＦＣ）、内侧前额皮质（ＭｅｄｉａｌＰｒｅｆｒｏｎｔａｌＣｏｒｔｅｘ，
ＭＰＦＣ）和前扣带皮层（ＡｎｔｅｒｉｏｒＣｉｎｇｕｌａｔｅＣｏｒｔｅｘ，
ＡＣＣ）来实现初级评价、奖励评价、惩罚评价和伦理
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评价．ＯＦＣ进行初级评价，主要针对每个可能的行
为所可能影响的人或事，定义场景中每个人或物的
快乐或不快乐的程度．ＭＰＦＣ使用与当前情况相关
的过去经验来计算与行为相关的预期奖励和可能惩
罚．ＡＣＣ基于伦理规范进行评估，伦理规范被表示
为包括规则的一致性、规则的含义以及遵守或违反
规则相关的情感信息．ＯＦＣ将所有模块评价的结果
整合成一个单独的值，智能体从该值中选择一个具
有最高值的行为．ＥＤＭ模型在一个虚拟智能体中得
到了实现，并通过一些假设的案例进行了测试，所测
试案例包括：简单的决策（没有任何项涉及违反道德
规则的场景）、伦理决策生成（选择一种具有更好奖
励的伦理行为）、两难的伦理决策（所有的选择都包
括一个或多个伦理规则冲突）．

图５　ＭｅｄＥｔｈＥｘ模型结构

Ａｎｄｅｒｓｏｎ等人给出了一个生物医学伦理智能
体ＭｅｄＥｔｈＥｘ［５２５３］，其模型结构包含三个模块：提供
行动选择指导的知识库界面模块、通过咨询学习决
定正确行为的顾问模块、生物医学伦理学家指导训
练的学习模块（图５）．ＭｅｄＥｔｈＥｘ采取了基于决疑
论的自下而上的方法和自上而下的生物医学伦理理
论实现，通过机器学习和显见义务（尊重自主、不伤
害、善意等）解决生物医学中的伦理困境．ＭｅｄＥｔｈＥｘ
的目的在于：其一，从医护保健工作者或研究人员提
取和分析生物医学伦理困境相关的伦理信息，辅助
医护保健人员选择伦理行为；其二，在专门领域内探
索伦理的可计算性，开发用于看护机器人的伦理智
能体．ＭｅｄＥｔｈＥｘ使用案例模拟进行了测试：对生物
伦理学必修课程的１７３名美国医学生进行了分组试
验，第一组使用ＭｅｄＥｔｈＥｘ教学，第二组采用常规
模式教学，两组学生的期末考试成绩的总体结果比
较无统计学差异．他们基于类似方法，还开发了老年
人看护伦理智能体ＥｔｈＥｌ［５２５３］．ＥｔｈＥｌ在机器人
ＮＡＯ上得到了实现，该机器人能够发现并移动到需
要提醒服用药物的老年人的位置，并为所看护的老
年人递送药物，与看护对象进行自然语言交流，必要
时通过电子邮件通知监护人员．ＥｔｈＥｌ实现了ＬＩＤＡ

伦理决策的相似功能，但是，自下而上的学习采取了
不同的机制和方式，ＥｔｈＥｌ采用的是归纳逻辑程序
设计技术，ＬＩＤＡ采用的是认知科学的脑认知结构
模型．相对而言，ＥｔｈＥｌ的方法技术较为成熟、便于
实现，也易于训练学习；ＬＩＤＡ所采用的脑认知模
型，结构复杂不便于实现，但更富有潜力，有助于探
讨人类的伦理决策机理和构建新的伦理理论或伦理
规则．

Ａｒｋｉｎ等人给出了自主军用机器人的设计框
架，其中的伦理智能体由伦理管控器和伦理适配器
两个模块组成［５４］．伦理管控器以自上而下方式实现
战争法（ｔｈｅＬａｗｓｏｆＷａｒ，ＬＯＷ）（如日内瓦公约）和
交战规则（ｔｈｅＲｕｌｅｓｏｆＥｎｇａｇｅｍｅｎｔ，ＲＯＥ）组成的
伦理规范以及功利主义理论．在规定伦理规范的推
理中，将伦理规范作为约束，依据机器人的现场感知
数据所生成的形式化逻辑事实，通过约束满足来判
断是否合乎伦理规范；对于非致命性行动，依据作战
战场态势，计算功利主义最大效益来选择伦理决策．
伦理适配器以自下而上方式通过情感训练学习，积
累善德和有罪的价值判断．伦理适配器的决策可以
根据需要纳入伦理管控器，用于相关伦理推理的自
上而下和自下而上的混合决策．该设计框架通过计
算机模拟实验进行了验证．

混合方法兼蓄了自上而下方法和自下而上方法
的优点，并在一定程度上克服了这两种方法各自的
不足．尽管如此，伦理智能体的设计范式的机制、原
理、方法和实际实践等方面仍有诸多挑战．

人类伦理美德的建立是非常复杂、超乎想象的
过程，这正是神经科学、心理学、哲学、计算机等多学
科交叉研究长期致力并期待突破的难题．亚里士多
德认为［２０］，伦理美德不同于实践智慧和智力美德，
后者是可以传授的．伦理美德介于文化所倡导的自
上而下的明确价值观和通过自下而上实践所发现或
学到的品质．建立具有良好伦理品质的伦理智能体
可以通过自上而下的伦理理论来实现，也可以通过
伦理智能体自身自下而上来发展伦理品质．前者可
将伦理美德作为特质以程序代码嵌入系统，后者有
赖于人工智能联结主义方法与美德伦理系统的融
合．自上而下的伦理美德实施尤其受到挑战，因为伦
理美德包含复杂的动机和欲望模式，并间接地表现
出来．例如，善良的美德可以映射到多种不同的活动
中．如果以自上而下的方式应用美德理论，那么人工
智能体必须具备相当多的心理学知识，才能弄清楚
在给定的情况下，应该调用哪种美德，或者代表这种
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美德的行为．什么样行为的伦理智能体就具有了良
好的伦理美德？如何检查伦理智能体的行为符合伦
理美德？这可能会陷入无休止的循环中．具有优良
美德是一个非常吸引人的特征，体现了美德的稳定
性，很大程度上来自于美德的情感基础．如何在一个
冷酷无情的机器上实现伦理的稳定性，是伦理智能
体设计面临的挑战之一．联结主义提供了一种自下
而上的策略，能够模拟人类思维通过无意识地吸收
大量经验来发展直觉，能够通过随机体验、实例学
习、强化学习来探寻建议和采纳建议，这些在儿童发
育过程中发挥了重要作用．亚里士多德的美德伦理
学和联结主义之间的相似性是很富有启发的，但是，
联结主义系统用于解决伦理演化相关的复杂学习任
务还有很多问题需要解决，在神经网络中实现伦理
美德仍然是一个艰巨的挑战．

伦理智能体需要在动态变化的复杂环境中运
行．可以想象的是，随着人们对伦理智能体的信赖度
增加，伦理智能体就会越来越被允许自如发挥；相
反，如果伦理智能体的行为不当，公众将要求社会从
法律和其它角度对伦理智能体增加新的限制．这就
要求，伦理智能体具有及时获取复杂社会机制、场景
变化以及其它智能体之间交互等方面信息的意识和
能力，这些是和心智理论密切相关的［５５５６］．没有这些
意识和能力的伦理智能体要么在伦理决策上失败，
要么只能在受限的领域内发挥作用．尽管将心智理
论分解成为离散的技能，并在硬件上实现和集成这
些技能方面进行了探索，但是，目前仅在这些技能中
的某些方面取得了有限的成功，协调或整合这些技
能的许多艰巨工作仍摆在面前，仍还没有具有心智
理论的伦理智能体［５５５６］．伦理智能体能够理解和适
应社会机制的变化，从经验中学习和理解符号语义
内容的能力，还都处于原始的发展状态．一个成功的
伦理智能体的测试最终并不依赖于自下而上的组件
或自上而下的可评估模块是否各自单独令人满意，
他们必须作为一个伦理智能体的整体，应对内部和
外部出现的各种场景和变化．组件或模块的协同工
作的能力是自上而下和自下而上集成的挑战．随着
伦理智能体的规模增长，这种集成的复杂性将呈指
数级增长，伦理智能体的进化和自组织技术是值得
探索的方向．
３２　伦理智能体的逻辑程序设计

逻辑程序（设计）（ＬｏｇｉｃＰｒｏｇｒａｍｍｉｎｇ，ＬＰ）是适
合于程序设计和知识表示的一种形式化体系［５７５８］．
ＬＰ由Ｋｏｗａｌｓｋｉ于１９７４年提出，得益于将逻辑和程
序这两个不同的概念协调统一起来的思想，是早期

自动定理证明和人工智能发展的结果．此后，无论其
表达和推理、还是搜索和求解，ＬＰ都得到了极大的丰
富和拓展，产生了多种扩展形式的逻辑程序（设计）语
言、方法和技术．通过引入溯因（Ａｂｄｕｃｔｉｏｎ）、失败即
否定（ＮｅｇａｔｉｏｎａｓＦａｉｌｕｒｅ，ＮＡＦ）、完整性约束和缺
省推理等，产生了溯因逻辑程序（设计）（Ａｂｄｕｃｔｉｖｅ
ＬｏｇｉｃＰｒｏｇｒａｍｍｉｎｇ，ＡＬＰ）［５９］；依据不确定知识处
理的要求，通过各种方式（如对子句中的原子、合取
式和析取式进行概率注释，在规则级别上引入条件
概率区间［０，１］，在假设中引入概率）将概率引入
ＬＰ，结合贝叶斯网络，产生了概率逻辑程序（设计）
（ＰｒｏｂａｂｉｌｉｓｔｉｃＬｏｇｉｃＰｒｏｇｒａｍｍｉｎｇ，ＰＬＰ）［６０６１］；对
ＬＰ的子句增加了传统的否定，并通过语法限制和采
取不同的高效计算机制，产生了回答集程序设计
（ＡｎｓｗｅｒＳｅｔＰｒｏｇｒａｍｍｉｎｇ，ＡＳＰ）［６２］；为了克服机
器归纳系统在知识表示受限（命题系统）、无法利用
背景知识、词汇范围狭窄等缺陷，在一阶逻辑的框架
下，产生了ＬＰ和机器学习交叉融合的新领域—归
纳逻辑程序（设计）（ＩｎｄｕｃｔｉｖｅＬｏｇｉｃＰｒｏｇｒａｍｍｉｎｇ，
ＩＬＰ）［６３］，ＩＬＰ建立了新的机器学习体系，能够使机
器更好地模拟人类的思维．

Ｋｏｗａｌｓｋｉ积极倡导计算逻辑框架下智能体的
思维模拟及伦理研究［６４］，他指出：计算逻辑是智能
体的思维语言，其文法和语义分别决定了智能体思
维的形式和内容；智能体以逻辑的形式将计算逻辑
的推理机或证明程序应用到其思维中，不断产生新
的思想，并推理出符合其自身利益从而改变世界的
行动．他用简单的例子，阐明了如何将道义逻辑中必
须、应当和禁止等模态词表述为ＡＬＰ的完整性约束，
并实现了道义逻辑问题的ＡＬＰ描述［６４］．Ｋｏｗａｌｓｋｉ
和Ｓａｔｏｈ论证了在ＡＬＰ中通过一阶谓词逻辑，实施
道义逻辑相关的表示和推理的可行性［６５］．他们将义
务的逻辑推论定义为ＡＬＰ的目标完成，通过一些模
态道义逻辑的经典问题进行了例证．论证结果表明：
ＡＬＰ完全可以替代模态逻辑的使用，能够为道义逻
辑问题提供令人满意的解决方案，可以用于伦理智
能体的设计．
Ｐｅｒｅｉｒａ和Ｓａｐｔａｗｉｊａｙａ将ＡＬＰ的溯因等特性

用于集成工具系统ＡＣＯＲＤＡ［６６］，通过ＡＣＯＲＤＡ模
拟电车难题，区分不同电车问题场景下行动的危害
后果是仅仅获得良好结果的副作用，还是带来相同
良好结果的手段，成功地给出了双重效应（Ｄｏｃｔｒｉｎｅ
ｏｆＤｏｕｂｌｅＥｆｆｅｃｔ，ＤＤＥ）下的伦理决策，这些决策符
合来自不同人群受试者的心理学统计实验结果．此
后，他们将ＡＬＰ的溯因和更新（Ｕｐｄａｔｉｎｇ）结合用于
模拟反事实（Ｃｏｕｎｔｅｒｆａｃｔｕａｌｓ）推理．反事实是捕捉
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过去没有发生行为的过程．人们在道德场境下进行
伦理决策时，通常会推断出应该或不应该做什么．因
此，在这种情况下，反事实的伦理判断是很自然的．
此外，反事实通过其反思性，允许对可能的候选方案
进行快速的经验模拟，从而在做出伦理决策之前进
行必要的考虑，并证明其合理性．基于此，在类似的
电车难题场景中，他们增加考虑了另一个道德原则，
即三重效应（ＤｏｃｔｒｉｎｅｏｆＴｒｉｐｌｅＥｆｆｅｃｔ，ＤＴＥ）．ＤＴＥ
是ＤＤＥ的完善，细化了关于某种行动作为一种有意
的手段的概念，该概念区分了为了产生效果而采取
的行动和因为产生效果而采取的行动．例证结果表
明，ＡＬＰ能够表述ＤＤＥ和ＤＴＥ下电车难题相关场
景的问题，给出合理的伦理决策结果［６７］．Ｐｅｒｅｉｒａ和
Ｓａｐｔａｗｉｊａｙａ对逻辑程序的制表（Ｔａｂｌｉｎｇ）机制的特
征进行了分析［６８］，制表能够保存子目标及其查询评
价得到的结果，从而提供解决方案重用．这一点适合
于捕获智能体的低级反应性行为，直接从逻辑编程系
统的存留信息获得解决方案，而不是在任何时候都重
新计算，该特征与双过程模型中基于直觉的快速和
自主伦理道德判断的心理过程非常接近，因此可用
来模拟双过程模型的情感系统或反应性行为．借助
于伦理理论的ＡＬＰ推理系统，有意识地应用明确的
道德规范和原则，模拟双过程模型中受控理性过程
的认知系统或思考性行为．基于此，他们实现了集溯
因、更新和制表为一体的具有反事实推理功能的伦
理智能体模拟系统Ｑｕａｌｍ［６９］．在故事机器人和电车
困境应用中，Ｑｕａｌｍ较好地实现了伦理的双过程模
型决策，提供了符合心理学实验结果的伦理决策方案．

Ｇａｎａｓｃｉａ较早地尝试了通过ＡＳＰ、非单调推理

和缺省推理等来实现不同伦理规则的模拟和伦理逻
辑结果的推演［７０］，以达到伦理概念的形式化清晰描
述，进而澄清不同的陈述在不同的情况下概念的有效
性，并自动地推导出不同伦理概念的结果，以对伦理理
论进行严格的比较．Ｇａｎａｓｃｉａ开发了ＡｎｓＰｒｏｌｏｇ系
统，对不同伦理理论视角下说谎的伦理问题进行了
ＡＳＰ模拟．Ｂｅｒｒｅｂｙ等人研究了智能体的道德责任
的ＡＳＰ表示和推理问题［７１］，以期将伦理决策推理
从程序员转移到程序本身，摆脱伦理决策推理嵌入
计算引擎的方式．为了将ＡＳＰ用于表示智能体的各
种道德场景和对其道德责任进行推理，他们提出了
一个稳定模型语义下逻辑程序的简化事件演算和一
个因果关系模型．通过电车难题和双重效应对所提
出的框架和理论进行了测试和例证．此后，他们建立
了一个用于表示和推理各种伦理理论的模块化逻辑
框架［７２］，该框架基于改进的事件演算在ＡＳＰ中实
现，其伦理决策过程由四个相互依赖的模型（行动模
型Ａ，因果关系模型Ｃ，至善模型Ｇ，义务模型Ｒ）来
刻画（图６），这些模型能够实现智能体对其道德环
境的评估、对其责任进行推理，并做出符合伦理的行
动选择．这一框架能够利用其分层结构和标准语法，
对数量不受限制的伦理规范及推理过程进行系统的
表示．Ｃｏｉｎｔｅ等人给出了一个多智能体环境下智能
体的伦理判断的模型［７３］，该模型既能判断智能体自
身的伦理行为，也能判断智能体之间的伦理行为，伦
理判断包含认知（Ａｗａｒｅｎｅｓｓ）、评价（Ｅｖａｌｕａｔｉｏｎ）、
美德（Ｇｏｏｄｎｅｓｓ）和正确（Ｒｉｇｈｔｎｅｓｓ）等四个过程
（图７），这一模型在ＡＳＰ中实现了概念验证，并以
一个简单的场景表明了模型的有效性．

图６　模块化逻辑结构

图７　多智能体伦理判断模型

不完全信息或知识下的伦理决策，是伦理智能
体的设计需要考虑的问题．为了处理这种不确定性，
ＰＬＰ溯因是一种可行的方式，它允许通过推理观察
到的行动有关证据的可用性及其所包含的真正价值，
来概率性地溯因伦理决策．Ｂａｒａｌ等人给出了融合
ＡＳＰ和贝叶斯网络的概率逻辑程序语言Ｐｌｏｇ［７４］，对
辛普森悖论等问题进行了Ｐｌｏｇ描述，并例证了方法
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的有效性．Ｈａｎ等人开发了基于Ｐｌｏｇ和ＥＰ（Ｅｖｏｌｕｔｉｏｎ
Ｐｒｏｓｐｅｃｔｉｏｎ）的意图识别和概率伦理推理，该设计框
架对电车难题问题进行了测试和验证［７５］．

Ｄｙｏｕｂ等人给出了ＡＳＰ和ＩＬＰ集成的伦理智
能体的设计方法［７６］，前者实现基于规则的知识表示
和推理，后者则从案例学习来获取未来类似案例推
理所需的详细道德规则．该方法集成了二者的优点：
ＩＬＰ中生成规则的子句可以用来描述决策选择的解
释，支持可解释和可追责，此外，与统计方法相比，
ＩＬＰ似乎更适合于实例稀缺伦理决策应用的训练；
ＡＳＰ能够用模拟常识推理的非单调逻辑来形式化
不同的伦理概念，允许异常，具有较强的表达能力、
可扩展性和易维护性，此外，ＡＳＰ求解器有助于精
确地比较伦理理论，并使得在不同情况下的模型验
证变得容易．Ｓａｒｌｅｊ和Ｒｙａｎ以伊索寓言故事所传达
的道德为基础，对伊索寓言进行分类，并将其作为与
这些道德对应的情感数据来源，ＩＬＰ用于确定特定
的情感模式和故事道德之间的关系．该技术可应用
于故事机器人［７７］．Ａｎｄｅｒｓｏｎ等人将ＩＬＰ用于模拟
伦理智能体的伦理决策，开发了生物医学伦理咨询
智能体ＭｅｄＥｔｈＥｘ和老年看护智能体ＥｔｈＥｌ［５２５３］．
Ａｎｄｅｒｓｏｎ等人开发的伦理困境分析器ＧｅｎＥｔｈ中［４３］，
使用ＩＬＰ来学习生成相关领域的伦理规则，并建立
面向领域的伦理规范．

逻辑程序设计的主要驱动是计算逻辑，是一种
形式上同时满足逻辑和计算的思想．计算逻辑以传
统逻辑为基础，而传统逻辑的最初目的是为了帮助
人们更有效地思考．计算逻辑采用符号逻辑的技术，
建立其数学和计算的基础．然而，与传统逻辑相比，
计算逻辑要强大得多；与符号逻辑相比，计算逻辑又
更简单、更实用．逻辑程序设计应用于伦理智能体设
计，已逐步显现了诸多方面的优势：其一，有助于人
们对各种伦理理论和规范的清晰理解，进一步厘清
各种伦理理论和规范之间的关系；其二，子句形式的
知识表示所具有的良好解释性，有助于伦理智能体
的验证，也吻合了可解释和负责任人工智能的发展
方向．

伦理智能体的逻辑程序设计还存在如下一些挑
战：其一，双过程模型模拟了人类伦理决策的直觉和
理性两个方面，随着认知科学、神经科学、心理学的
研究推进，人类决策机制和机理会有更多进展，逻辑
程序设计是否能模拟更多的伦理决策模式？如何模
拟？其二，伦理智能体的逻辑程序设计研究的现有
工作，在具体实际应用中的实现还很欠缺，充分发挥
ＩＬＰ在解释性方面的优势，开发透明、可解释伦理智

能体是令人期待的领域．其三，多智能体的伦理规范
及其伦理决策机制的逻辑程序设计，基于群智（众
包）的伦理决策的多智能体的逻辑程序模拟及其实
现，都是值得探索的方向．

４　伦理智能体的验证
信任是美德、能力、诚信或者可预测的信念（称

之为信任信念），是在风险或危难中一方依赖于另一
方的意愿（称之为信任意向），或者它们的组合［７８］．
或者说，信任是基于不确定性以及风险性的主观判
断，而得出的一方对另一方的态度．在人工智能及应
用中，这种判断不是人际之间的直接交互，而是人与
技术的交互［７９］．可信任是开发、部署和应用人工智
能的前提．可信人工智能是在全生命周期中遵守法
律法规、符合伦理道德和技术安全稳健的人工智
能［２９］．实现可信人工智能可以采取技术性与非技术
性的方法，其中，技术性方法侧重于人工智能系统的
设计和研发，包括可信人工智能架构、伦理与法治设
计、可解释、测试和验证、服务质量指标体系等；非技
术性方法相对更加关注人工智能系统的使用与监
管，主要涉及监管法规和政策、行为准则和规范、行
业标准、认证和审核机制、治理框架下的问责、伦理
意识的培养和教育、各方广泛的参与和沟通、多样性
和包容性的设计团队等［２９］．毫不例外，可信任也是
伦理智能体研发、部署和应用的前提［８０］．

验证是提升安全关键系统可信的重要方式之
一．伦理智能体的可信任性是其进入应用的一个挑
战．在开发和部署伦理智能体中，通过必要的模拟、
仿真和测试来表明其决策的合理性和行动的正确
性，可以提高人们对伦理智能体的信任度．形式化验
证是计算机硬件和／或软件系统开发过程中，基于已
建立的形式化规格，对所规格系统的相关特性使用
数学的方法进行分析和验证，以评判系统是否满足
期望的特性．形式化验证已形成了成熟的方法和技
术，并有相应的工具和平台支持，主要方法和技术包
括：模型检验、定理证明以及模型检验与定理证明的
结合［８１８２］．模型检验是针对有限状态系统的一种自
动验证技术，其基本思想在于：通过Ｋｒｉｐｋｅ结构和
模态逻辑分别对目标系统和系统的期望性质进行建
模和规格，使用状态搜索算法来分析系统的模型是
否满足期望的性质．模型检验能够自动验证目标系
统是否满足其所期望的性质．当不满足性质时，能提
供导致该不满足结果的事件序列（即反例），从而为
目标系统中可能存在的缺陷进行定位，以方便目标
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系统的改进和完善．模型检验的主要局限性是状态
组合爆炸带来的计算复杂性问题．定理证明是采用
逻辑公式来描述系统及其性质，应用公理或推理规
则来证明系统具有某些性质．定理证明能够处理带
参数的系统，这些系统的状态空间可以很大，甚至是
无限．但是，在定理证明方法中，需要将要证明的问
题变换到定理证明的领域．这就需要把模型和规格
添加到定理证明的逻辑中，需要大量的人工指导和
专业知识，使用起来比较困难．模型检验和定理证明
的结合，可以将前者验证过程的自动性和后者处理
对象的无限状态性有机融合，达到优势互补．模型检
验和定理证明的结合有三种模式：（１）以模型检验
为主，在模型检验技术中引入定理证明方法；（２）以
定理证明为主，在定理证明过程中融入模型检验技
术；（３）在统一的框架下，实现一体化的模型检验和
定理证明．Ｌｕｃｋｃｕｃｋ等人对自主系统的形式化规格
和验证的方法、技术和工具进行了全面地综述［８３］，
尽管没有涉及伦理属性，但是这些工作可以进一步
扩展到伦理智能体的形式化验证，对于建立伦理智
能体的验证方法和技术有较好的参考价值．

Ａｒｋｏｕｄａｓ等人给出了一个智能体道义逻辑的
自然演绎演算的Ａｔｈｅｎａ（一个集成模型生成、自动
定理证明、结构化证明表示和检验的交互式定理
证明系统）实现［８４］，该智能体道义逻辑基于功利主
义扩展的不确定分支时间语义，并用于对智能体
必须做的事情（义务）进行推理．该工作的目标是
使用机械化的道义逻辑来描述战争游戏的场景，
并实现战争游戏智能体能够推理自身的道德准则
以及对手的道德准则．Ｍｅｒｍｅｔ和Ｓｉｍｏｎ提出了基
于ＧＤＴ４ＭＡＳ的多智能体的伦理性质的形式化验
证框架［８５］．ＧＤＴ４ＭＡＳ是一个（多）智能体形式化规
格的基于一阶逻辑的形式语言，能够从环境、智能体
类型和智能体自身三个方面，对（多）智能体的特性
和智能体的行为进行规格，并通过自动定理证明器
来实现其证明．基于此，他们建立了一个谓词转换系
统，从相互冲突的道德规则生成一组一致的谓词，从
而将道德规则相关的谓词转换为表示形式化性质的
其它谓词，以有助于验证这些道德规则，并确保智能
体遵循给定的道德规则．他们通过简单案例例证了
所提出的框架对于实际情况的可用性．这些工作对
伦理智能体的定理证明验证方法和技术进行了有益
的探索．

Ｄｅｎｎｉｓ等人提出了一种基于Ｇｗｅｎｄｏｌｅｎ的ＢＤＩ
智能体语言Ｅｔｈａｎ［８６］，Ｇｗｅｎｄｏｌｅｎ是在ＡＪＰＦ框架
下实现的用于智能体模型检验的编程语言，ＡＪＰＦ

提供了一种基于线性时态逻辑并扩展了智能体信念
相关性能描述的、专门为使用Ｊａｖａ实现的模型检验
系统而设计的规范语言．Ｅｔｈａｎ能够对伦理规则描
述和推理，相应的原型系统实现了智能体的违反伦
理规则的模型检验验证．他们将Ｅｔｈａｎ应用于民用
无人机相关伦理规范的模型检验验证．此后，Ｄｅｎｎｉｓ
等人开展了自主系统中可验证伦理智能体组件的研
究［８７］．他们以自主机器人系统的伦理智能体模块
Ｃｏｎｓｅｑｕｅｎｃｅｅｎｇｉｎｅ［４７］为背景，开发了伦理智能体
的一种声明性规格语言及其工具ＡＩＬ（ｔｈｅＡｇｅｎｔ
ＩｎｆｒａｓｔｒｕｃｔｕｒｅＬａｙｅｒ）的实现．基于ＡＩＬ开发的系统
在ＡＪＰＦ模型检查器中是可验证的，并可以与外部
系统模块（如ＭＡＴＬＡＢ仿真工具包和机器人操作
系统等）集成．同时，还开发了将伦理智能体验证模
型从ＡＪＰＦ导出至概率模型检验器ＰＲＩＳＭ的技术．
Ｃｏｎｓｅｑｕｅｎｃｅｅｎｇｉｎｅ的模型检验验证表明了，在
ＡＪＰＦ模型检查器中验证伦理智能体的有效性．
Ｂｒｅｍｎｅｒ等人提出了伦理机器人设计的分层结构，
其中伦理推理由位于单独层的基于Ｐｙｔｈｏｎ的ＢＤＩ
智能体来实现，它基于内部模型模拟，支持主动、透
明和可验证的伦理推理．该方法和技术在一个伦理
机器人实验案例研究中得到了实现，表明了其伦理
推理可以通过将Ｐｙｔｈｏｎ代码转换为ＡＪＰＦ模型检
验系统来验证．该工作实现了首个机器人控制器的
伦理智能体的形式化验证［８８］．

伦理智能体的可信任性是伦理智能体研发必须
解决的关键问题之一．形式化验证已在可信计算机
软件和／或硬件系统设计中得到深入研究和广泛应
用．伦理智能体的形式化验证面临如下挑战：首先，
借鉴状态优化技术、符号决策图技术等［８９９０］，建立有
效克服状态组合复杂性问题的适应于伦理智能体的
符号模型检验技术、模型检验和定理证明组合方法
等显得尤为必要．其次，面向无人驾驶、机器人系统、
智能体等的形式化验证已开展了一定的工作［８０］，伦
理智能体的验证如何纳入已有应用系统的验证框
架，开展包含伦理智能体的系统的一体化验证的方
法和技术研究，具有重要的意义．最后，逻辑程序设
计具有良好的解释性，基于逻辑程序的伦理智能体
模型检验方法，基于逻辑程序的模型检验和定理
证明结合的伦理智能体验证技术，具有透明性、可
解释性和可验证的伦理智能体的设计都是值得探
索的方向．

５　伦理困境及其分析
伦理困境是伦理学中表示伦理冲突和伦理困惑

４４６ 计　　算　　机　　学　　报 ２０２１年

《
 计
 算
 机
 学
 报
 》



的用语，是指在复杂的伦理情境和交叉的伦理价值
下，人们无法选择而陷入两难的境地．它是同一伦理
体系内不同伦理原则、伦理要求之间的冲突，或者不
同伦理体系的不同价值目标、伦理规范之间的冲突
的集中反映．伦理智能体在实际的伦理场景决策中，
必然会遇到各种各样的伦理困境．伦理困境的分析
和应对是伦理智能体的设计所必须面对和解决的首
要问题［２，６，９１］．

伦理智能体的伦理困境大体有两种情形：其一，
单一伦理智能体内部，两个或以上伦理规范发生冲
突；其二，在两个及以上伦理智能体之间，不同伦理
理论体系、不同伦理规范之间的冲突．第二种情况的
伦理困境，既涉及智能体与智能体、也涉及智能体与
人类，以及他们之间的交互．从另一个角度，伦理智
能体的伦理困境粗略可以分为以下两类［９２］：（１）义
务困境．根据伦理智能体的伦理准则，所有可行的
行动都是强制性的，但伦理智能体不能选择和执行
一个以上的行动；（２）禁止困境．根据伦理智能体的
伦理准则，所有合理的行动都是禁止的，但伦理智能
体必须要选择和执行一个行动．

伦理智能体管控的无人驾驶汽车可能遭遇第一
种情形的伦理困境．伦理智能体管控的无人驾驶汽
车需要遵守所有的交通规则，但当人的生命出现危
险时，它可以打破这些交通规则．此外，伦理智能体
有一套伦理规范来指导其行为．假设无人驾驶汽车
正行驶在一条只有一条车道的狭窄道路上，这时有
５个行人鲁莽地决定穿过马路．无人驾驶汽车试图
停下来，但刹车失灵了．因此，如果无人驾驶汽车继
续当前的行驶路线，这５个行人将会被撞亡．唯一能
挽救这５个行人生命的方法就是改变行车路线，变
向到人行道，但是人行道那里有两个行人．这两个行
人都不知道无人驾驶汽车的行车现状．在这种情况
下，伦理智能体只有两个选项．第一种选择是继续在
当前路上行驶，这样会造成５人死亡．第二种选择是
改变行车方向，把车变向到人行道上，这样就会撞死
两个行人，而不是５个行人．这就遇到了伦理困境，需
要选择有伦理争议的决策．伦理智能体如何做出这种
情况下的决定？选择哪个是合乎伦理的正确行动？

多伦理智能体服务系统可能出现第二种情形的
伦理困境．多伦理智能体服务系统［９３］的特征之一是
各个设备由伦理智能体控制．此外，伦理智能体之间
能够相互合作．假设一个人用由伦理智能体Ａ管控
的手机用于玩游戏，该游戏应用程序需要超过手机
限量的更多资源（例如计算能力和内存）．在开始游
戏之前，玩家通过伦理智能体Ａ向另一个伦理智能

体Ｂ（在另一个设备中）请求占用资源，伦理智能体
Ｂ同意与伦理智能体Ａ合作．伦理智能体Ｃ用于监
测游戏中玩家的生命体征，一旦发现紧急情况，请求
伦理智能体Ｂ的帮助．然而，伦理智能体Ｂ无法同
时处理两项服务行动（游戏支持和联系医院）．在这
种情况下，伦理智能体Ｂ有两个选择：第一种选择
是忽略伦理智能体Ｃ的请求，第二种选择是联系医
院以应对身体紧急情况．然而，在第二种选择中，玩
家将与游戏断开连接，并因此损失金钱．这种伦理困
境处理起来还相对容易些，因为生命紧急情况比游
戏更重要．然而，每个选择都涉及不同的伦理后果．
例如，如果伦理智能体Ｂ选择处理紧急情况联系医
院，结果可能是：在断开玩家的连接后，玩家会因为
失去资源服务而输掉游戏．谁将负责赔偿玩家因游
戏断开而导致的资金损失？另一方面，如果伦理智能
体Ｂ选择忽视紧急情况不联系医院，这个决定的后果
可能危及玩家的生命．出现了伦理困境：伦理智能体
Ｂ如何选择决策？哪一个选择是符合伦理的行动？

图８　无人驾驶伦理困境

Ｂｏｎｎｅｆｏｎ等人针对无人驾驶中的伦理困境问
题，基于ＭＴｕｒｋ（ｔｈｅＡｍａｚｏｎＭｅｃｈａｎｉｃａｌＴｕｒｋ）平
台进行了总计１９２８位参与者的在线网络调查和统
计分析［９４］．所关注的伦理困境问题是：无人驾驶汽
车在遇到交通险情时，应该保护车上的车主和乘客，
还是避免伤害车外的行人（情形Ａ：伤害人行道上的
１个行人，来保护多个横穿公路的行人？情形Ｂ：伤害
乘客自己，来保护横穿公路的１个行人？情形Ｃ：伤害
乘客自己，来保护多个横穿公路的行人？）（图８）．根
据该基本问题，他们设计了６次不同的调查方案．在
第１次调查中，７６％的参与者认为无人驾驶汽车牺
牲一名乘客比伤害１０名行人更道德，并且绝大多数
认为伦理智能体的决策应该遵循功利主义，以最小
化伤亡人数．在第２次调查中，参与者认为，随着行
人数目的增多（行人数１～１００个），避免伤害行人的
行动的伦理性越高，但是为了保护一个行人而伤害
一个乘客是不认可的．第３次调查的场景，假设车上
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乘客是自己及家人，普遍认可功利主义的伦理决策，
但还是宁愿保护车上的自己和家人．第４次调查的
场景是不同算法的伦理决策：（１）汽车转向到人行
道，保护行车道上的１０个行人；（２）汽车转向人行
道伤害自己，保护行车道上的１０个行人；（３）汽车
转向人行道伤害一个行人，保护行车道上的１个行
人．受调查人员普遍赞赏功利主义的伦理决策算法，
但并不愿意购买使用牺牲自己的伦理决策算法的无

人驾驶汽车．第５次调查，强制执行基于功利主义的
伦理决策的问卷（行人１～１００个），如果能够避免
１０个行人的伤害，调查人员的认可度达到９５％．第
６次调查涉及政府将功利主义伦理决策纳入立法的
相关问题，调查人员总体上认为作为车主不愿意购
买遵守该法令的无人驾驶汽车（参见表３）．这一工
作充分展示了，数据驱动的实验伦理学对于伦理困
境的分析及对策建立的意义．

表３　无人驾驶伦理困境数据分析结果
狀 场景 实验结果 备注

１ 情形Ｃ，行人１０个
①伤害１位乘客来保护１０位行人认可度
为７６％；
②避免最小伤害的平均得分为８５；
③功利主义伦理决策的认可度为６７％

道德性评分从０（不惜一切代价保护乘客）～
１００（最小伤害人数）

２ 情形Ｃ，行人１～１００个
①伤害１位乘客来保护１位行人的认可
度为２３％；
②伤害１位乘客来救行人，认可度随着
行人数目的增加而增加，救１００位行人
的认可度为７６％

３ 情形Ｃ，驾驶员和家人同乘
能够自我保护的无人驾驶汽车的购买意
愿低，牺牲同乘家人的无人驾驶汽车的
购买意愿更低

用１～１００评分：牺牲最少人（可能是他们和
同乘的家人），伤害１０～２０个人也要优先保
护乘客

４
Ａ：伤害１个行人救１０个人；
Ｂ：伤害乘客自己救１０个人；
Ｃ：伤害１个行人救另一个人

①算法策略Ａ得分最高；
②算法策略Ｃ得分最低；
③算法策略Ｂ道德评分较高，购买意愿
评分低

用１００分对不同算法进行打分（算法的道德
性、自主汽车算法满意度和购买意愿）

５ 情形Ｃ，行人１或１０个
①无论人工驾驶还是算法控制，牺牲自
身的道德性认可度均为７０％；
②强制执行牺牲算法控制的认可度高于
牺牲驾驶员；牺牲算法控制挽救１０个行
人的认可度最高

人工驾驶或算法控制，通过牺牲自身，来挽
救１或１０个行人

６ 情形Ｃ，仅有驾驶员自己、
家庭成员乘客、子女乘客

①不愿意接收纳入功利主义的政府法
令，即使牺牲自身能挽救１０个行人；
②购买无此法令汽车的平均分为５９，而
购买有此法令汽车的平均分为２９

①算法控制可能牺牲乘客，来最小化伤害；
②车主是否愿意购买有此法令的汽车

Ａｗａｄ等人设计了自动驾驶汽车伦理困境的伦
理机器（ＭｏｒａｌＭａｃｈｉｎｅ）在线实验平台［９５］．该平台
旨在收集和分析大规模数据，了解在不可避免的交
通事故情况下，自动驾驶汽车如何解决伦理困境．平
台共收集了来自２３３个国家和地区的数百万人用
１０种语言，对自动驾驶汽车伦理困境做出的４０００万
个决策．自动汽车伦理困境的场景设计为图９：行驶
中的自动驾驶汽车的前方有行人穿过，继续行驶会
伤害行人，自动驾驶汽车可以转向到侧面道路，但是
侧面道路前方有障碍物，改变方向侧道行驶会伤害
车主和乘客．自动驾驶汽车是继续按照行进方向行
驶？还是改变方向侧道行驶？事故场景设计了自动
驾驶汽车相关的９个因素：保护人类（还是宠物）、保
持直行（还是侧向）、保护车主和乘客（还是行人）、保
护更多的生命（还是更少的生命）、保护男人（还是女
人）、保护年轻人员（还是年长人员）、保护遵守交规

图９　自动驾驶汽车伦理困境

人员（还是乱穿马路人员）、保护肥胖者（还是偏瘦
者）、保护具有较高社会地位人员（还是较低社会地
位人员）．在一些场景中还加入了具有额外含义的角
色（例如罪犯、孕妇或医生），这些角色与这９个因素
都没有联系．参与者可以根据自己的思考，给出自动
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驾驶汽车行驶路线的行动决定．每个参与者需要完
成１３次事故场景的决策判断．实验数据分析给出
了，文化、制度、个人特征等对伦理困境决策的影响，
对于开发全球范围、社会可接受的伦理智能体的伦
理困境决策规范和原则具有重要意义．

伦理困境一直是哲学家们长期争论的话题．伦
理智能体的伦理困境是应用伦理学的研究问题，需
要从争议中探求伦理困境问题的解决方案．一方面，
从伦理学家、开发人员、社会受众和应用客户角度，
多方面大量统计调查中寻求共识，基于大多数人们
的伦理共识来提出解决问题的决策建议．另一方面，
伦理智能体的伦理困境问题，可能受到信仰、文化、
种族、地域、职业、年龄、性别等多方面因素的影响，
提供更多的交互式伦理决策选项也是可行的解决方
案．此外，充分发挥机器学习和大数据技术，训练具
有自适应和演化机制的伦理困境分析器是值得开展
的研究工作．

６　结束语
人工智能要成为真正意义上的智能，一个不可

回避的问题就是如何使智能机器的行为符合人类意
义上的伦理道德．随着软件智能体和智能机器人的
自主能力不断提升，以及无人驾驶和服务机器人等
人工智能应用的深入推进，伦理智能体正引起人们
越来越多的关注．人工智能的发展方向是通用人工
智能或强人工智能，尽管是否存在通用／强人工智能
还存在争议，但是，不断迭代和改善人工智能的性
能，使之不断接近，总是正确的．相应地，显式伦理智
能体、甚至完全伦理智能体是伦理智能体的发展方
向．显式伦理智能体的研究还处在非常初级的阶段，
是否存在显式伦理智能体、甚至完全伦理智能体？
目前仍有一些争议．尽管如此，伦理智能体的初步研
究已经表明了其应对实际应用问题的能力和效果．
本着实用主义立场，从应用伦理学角度出发，积极开
展计算机、哲学、心理学等交叉学科的伦理智能体研
究，得到了学术研究、技术开发和产业应用人员的极
大关注．毕竟人工智能伦理已成为人工智能发展所
面对的挑战和必须解决的重要问题，毕竟伦理智能
体已成为人工智能应用的需要和期待．

伦理智能体不仅仅是设计和使用智能体时，对
人类主体进行的规范性约束（如伦理理论、职业道
德、行业规范等），而且也要关注确保智能体的行为
对人和其它智能体来说是伦理上可接受的．这就需
要探索人类设计的智能体在行为上如何更具伦理

性，就需要对智能体增添伦理属性维度．显然，通过
已有伦理理论和明确的道德规范来指导智能体的行
动，让伦理智能体遵照人类的道德准则行事，亦即通
过自上而下的方式来设计伦理智能体，具有一定的
现实可操作性，也是顺理成章的设计方式．一些观点
认为：人类的伦理理论和道德规范本身提供了多种
全面的伦理解决方案．如果伦理理论或道德规范能
够被清楚地陈述出来，那么符合伦理的行为就归结
为使伦理智能体遵守这些理论和规范所表述的规则
的简单问题．然而，伦理理论、伦理规范表述的模糊
性，需要通过更为严谨的方式（如道义逻辑、逻辑程
序等形式化方法）来克服其二义性，一方面，便于程
序代码实现，另一方面，有助于发现伦理理论或规则
之间的冲突．此外，伦理困境是伦理学由来已久的固
有问题，伦理智能体的设计必须对伦理困境有合适
的应对方案．基于众包和机器学习的伦理困境分
析［４３，９５］，一方面，可能对伦理困境解决提供决策建
议；另一方面，有助于伦理理论和规范的研究，甚至
为新的伦理理论和规范的制定提供指导．

伦理理论和伦理规范是经过长期的研究发现和
丰富完善而逐渐形成的．伦理智能体会面临的不同
的应用场景，内嵌的固定伦理理论和伦理规范很难
适应不断的变化，此外，技术发展日新月异，应用开
发与日俱增，新的问题层出不穷，已有的伦理理论和
伦理规范也难以满足伦理智能体的指导需求．要应
对这些变化和要求，伦理智能体就必须通过自下而
上的方式，从社会和应用环境中自主地进行伦理学
习，使其具备与人类相似的伦理推理能力．为了避免
伦理智能体训练的盲从性和保持已有伦理理论的继
承性，自上而下和自下而上结合的混合方式是设计
伦理智能体的必然方向．伦理智能体的学习和能力
训练，需要从认知科学、神经科学、情感计算、心理学
等多学科角度，理解和研究人类的伦理学习和意识
培养的机理和机制，需要建立面向伦理智能体的计
算技术可实现的计算伦理（学）［５，６４，９６］．计算伦理不
同于计算机伦理，后者是计算机应用中的社会伦
理影响、职业道德、应对措施等问题．计算伦理是
伦理理论和伦理规范的计算技术实现，它涉及的
问题包括：伦理理论和伦理规范是否存在对应的
计算技术实现？如何使用程序模拟伦理系统？如何
使用信息物理系统（集成计算、通信与控制于一体
的下一代智能系统）实现伦理决策过程？等等．

伦理智能体的可信任性［２９，９７９８］是影响和制约其
发展的重要问题，这与可信任人工智能、负责任人工
智能的发展所面临的问题相一致．可信任性是可靠
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性、安全性、可解释性和可审计性等相关的属性．形
式化验证是保障伦理智能体的可靠性和安全性的重
要技术手段．可验证伦理智能体的设计是如何通过
设计来实现伦理智能体的验证，也是伦理智能体验
证相关的研究问题．伦理智能体的可解释性和可审
计性等需要通过合适的设计理论、方法和技术来保
障．可信任性和可解释性的综合研究是一个值得关
注的新动态［９９１００］．符号主义和联结主义都是人工智
能的主流学派，也各自引领了一个时期内的人工智
能的发展．前者是一种基于逻辑推理的智能模拟方
法，具有较好的解释性，但计算效率不高；后者是一
种基于神经网络及网络间的连接机制与学习算法的
智能模拟方法，具有较高的计算效率和较强的算力，
但可解释性备受诟病．符号主义和联结主义的相互
结合、优势互补，是可信任伦理智能体研究值得探索
的方向．归纳逻辑程序设计（ＩＬＰ）是这方面结合的
产物，引起了机器学习领域的较大关注．ＩＬＰ等逻辑
程序设计为代表的计算逻辑［６４］，在模拟人类思维、
意识情感、心理意图等方面的有益尝试，为伦理智能
体的设计探索了一条有意义的途径．
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