
Responsible AI und automomes Fahren
Florian Richter



2Katholische Universität Eichstätt-Ingolstadt

Responsible AI und autonomes Fahren

1. Technikethik

2. Responsible AI

3. Sicherheit

4. AI Safety

5. Verantwortungslücken



3Katholische Universität Eichstätt-Ingolstadt

Technikethik

Technikrecht

Techniksoziologie

STS Technikbewertung

Akzeptanzforschung

KI Ethik

Technikethik Technikgeschichte
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Autonomes Fahren und Trolley Dilemma
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Technikethik

Maschinenethik: Catrin Misselhorn: “Artificial Morality”

“As the examples show, already a rather simple artificial system like a vacuuming robot
faces moral decisions. The more intelligent and autonomous these technologies
become, the more intricate the moral problems will become that they are confronting. It
is, therefore, important to think about the prospects and risks of artificial morality.” (162)

“If no solution to these dilemmas can be found this might become a serious impediment
for autonomous driving.” (162)
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Technikethik und Responsible AI
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Responsible AI



Fairness

Transparency

Accountability

Safety

Explainability

Privacy

8Katholische Universität Eichstätt-Ingolstadt

Responsible AI

Responsible AI
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Responsible AI und autonomes Fahren

Responsible AI (Google)
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Responsible AI und autonomes Fahren
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Sicherheit
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Sicherheit (Safety)

ISO 26262-1:2018(en) Road vehicles — Functional safety — Part 1: Vocabulary

“3.132 safety

absence of unreasonable risk (3.176)”

“3.176 unreasonable risk

risk (3.128) judged to be unacceptable in a certain context according to valid societal moral concepts”

https://www.iso.org/obp/ui/en/#iso:std:iso:26262:-1:ed-2:v1:en:term:3.176
https://www.iso.org/obp/ui/en/#iso:std:iso:26262:-1:ed-2:v1:en:term:3.128
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Sicherheit
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Sicherheit

 Konsequenzen von Unfällen wie Tod oder Behinderungen werden in diesem Dokument nicht behandelt. 
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Verantwortung und Sicherheit

 Verantwortung: Wer ist in verschiedenen Risikoszenarien verantwortlich?

 Wie bewertet man die unakzeptablen Risiken “in a certain context according to
valid societal moral concepts“? (ISO 26262-1:2018)
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AI Safety

“3.1.15 AI safety

absence of unreasonable risk (3.3.10) due to AI errors (3.4.1) caused by faults and functional insufficiencies

Note 1 to entry: This definition only applies in the context of this document. The term "AI safety" is commonly 
understood to have a broader meaning which includes ethics, value alignment, long-term considerations, etc.”

https://www.iso.org/obp/ui/en/#iso:std:iso:pas:8800:ed-1:v1:en:term:3.3.10
https://www.iso.org/obp/ui/en/#iso:std:iso:pas:8800:ed-1:v1:en:term:3.4.1
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Herausforderungen für AI Safety

 Offenheit der Umwelt:
 Sind die Daten hinreichend, um die intendierte Funktionalität zu repräsentieren? – Zum Beispiel Kinder 

auf der Straße

 Black boxes:
 Sind die Algorithmen zu einem gewissen Grad erklärbar? 

 Performanz der Modelle:
 Sind die Modelle robust? – Unvorhersehbares Verhalten des automatisierten Autos
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Herausforderungen für AI Safety

 Offenheit der Umwelt:
 Sind die Daten hinreichend, um die intendierte Funktionalität zu repräsentieren? – Zum Beispiel Kinder 

auf der Straße

 Black boxes:
 Sind die Algorithmen zu einem gewissen Grad erklärbar? 

 Performanz der Modelle:
 Sind die Modelle robust? – Unvorhersehbares Verhalten des automatisierten Autos

 Entstehen damit Verantwortungslücken? D.h. man könnte damit nicht mehr Verantwortung 
zuschreiben.
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Verantwortungslücken

Umgang mit Verantwortungslücken laut Santoni de Sio und Mecacci:

 Fatalismus: neue lernfähige Systeme können nicht schuldfähig sein – entweder 
Schuldfähigkeit aufgeben und neue Systeme einführen oder sie nicht einführen, 
weil sie nicht schuldfähig sein können (s. Misselhorn).

 Solutionismus: technische Lösung – man kann die Systeme nachvollziehbar, 
transparent und erklärbar machen.

 Deflationismus (Peter Königs): es handelt sich um kein neuartiges Problem und 
man kann es mit moralischen und rechtlichen Strategien behandeln, die man 
schon hat.
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Verantwortungslücken

 Wir müssen einen anderen Ansatz wählen, da wir keinen Goldstandard für den 
Umgang mit (teil-)autonomen Systemen haben. 

 Weitere Möglichkeiten, mit der Zuschreibung von Verantwortung umzugehen, 
sind der Anscheinsbeweis, wie z.B. bei Auffahrunfällen: Es wird prima facie 
vermutet, dass der auffahrende Fahrer schuld ist (zu wenig Sicherheitsabstand, 
überhöhte Geschwindigkeit, Unaufmerksamkeit). 

 Die Annahme, dass der Fahrer vorne auch dafür verantwortlich wäre, würde zu 
rechtlichen und versicherungstechnischen Untersuchungen führen, die zu hohe 
Kosten verursachen und den geringen Nutzen nicht rechtfertigen. 

 Ähnlich verhielt es sich mit der Rechtsprechung im Fall der Arzneimittelzulassung 
nach dem sogenannten "Contergan-Skandal". Pharmaunternehmen sind 
verpflichtet, die Sicherheit und Wirksamkeit ihrer Produkte zu gewährleisten. Sie 
sind prima facie schuld, wenn ein Schaden entsteht, und damit auch für den 
Schaden verantwortlich. 
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Verantwortungslücken

 Sie müssen für den Schaden aufkommen oder nach angemessenen Entschädigungsmöglichkeiten suchen. 
Pharmaunternehmen können sich nicht auf 

(1) Nachlässigkeit berufen, 
(2) dass es sehr komplex ist, Medikamente zu testen, 
(3) dass „viele Hände“ beteiligt sind und 
(4) dass man nicht die Absicht hat, Schaden anzurichten. 

 Es handelt sich um eine Gefährdungshaftung (strict liability): Verantwortlich für die Folgen, auch wenn es keine 
Absicht gab, zu schädigen.

 Als Patient haben Sie nicht die Ressourcen, sich über das Medikament und mögliche schwere Nebenwirkungen zu 
informieren, insbesondere wenn das Unternehmen noch nicht einmal Tests damit durchgeführt hat.
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Verantwortungslücken

 Dementsprechend sollte bei der Entwicklung eines KI-basierten oder (teil-)autonomen Systems eine 
Gefährdungshaftung (strict liability) in Betracht gezogen werden, um Unternehmen und Organisationen für 
Fehlfunktionen, Unfälle oder moralische Schäden, die den Nutzern zugefügt werden, zur Verantwortung zu ziehen. 

 Dies würde zu einer sorgfältigeren Entwicklung von Anwendungen führen, um sie zur Marktreife zu bringen. Die 
Nutzerinnen und Nutzer können sich nicht selbst informieren, haben oft keine Transparenz über Systemstrategien 
und können die Implikationen für ihr kritisches und moralisches Urteilsvermögen nicht überblicken.



23Katholische Universität Eichstätt-Ingolstadt

Fragen

Vielen Dank für Ihre Aufmerksamkeit! Haben Sie Fragen?

florian.richter@ku.de 

mailto:florian.richter@ku.de
mailto:florian.richter@ku.de
mailto:florian.richter@ku.de
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