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Ozetce —Robot biliminin gelismesiyle birlikte robotlar sosyal
hayatimizda yavas yavas yerlerini almaya basladilar. Sosyal
hayatta yer alan robotlarla beraber, robot-insan iligkisi basgka
bir boyuta taginmis oldu. Bu yeni iligkinin iyi veya kotii olacagim
ongormek giiniimiizde imkansizdir. Insanhigin robotlar hakkinda
en biiyiik korkusu bir ya da bir grup robotun diinyay: ele gecirip,
insanhigin sonunu getirmesidir. Bu olas1 felaket senaryosunu
engellemek ve robot-insan iliskisinin smirlarim belirlemek icin
robot etigi bilimi ortaya cikmustir. Robot etiginin nasil olmasi
gerektigine dair bircok yaklasim vardir. Biz bu calismamizda
faydaci (utilitarianism) etik yaklasimini izleyen kural-tabanh bir
etik birimi tasarladik. Bu birimin ciktisi olarak robot ya kontrol
birimi tarafindan secilen eylemi uygulayacak ya da etik uygunluk
simirm gectigi icin eylemi iptal edip, robotu durduracaktir.
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I. GIRiS

Robotlarin gelecekte hayatimizi etkileyecegi bir gergek,
fakat nasil etkileyecegi konusunda hala kesin fikir
iiretemiyoruz; iyi ya da kotii, ikisi de olabilir. Insanlarin
en biiyilk korkusu robotlarin kontrolden ¢ikip insanligin
sonunu getirmesidir. Peki bu durum miimkiin mii? Giiniimiiz
teknolojisi ile cok zor, fakat gelecekte miimkiin olabilir.
Gelecek konusunda yapabilecegimiz tek sey, iiretilen veya
iiretilecek robotlarin boyle bir karar vermesini engellemektir.
Robot etiginin amact tam olarak robotlarin insanhiga zarar
vermesini Onlemektir. Robot etigi, temelini {inlii yazar
Asimov’un robot yasalarmma dayandirmistir [1]. Asimov’un
ic robot yasas1 ilk bakista yeterli gibi goriinse de sonradan
kendisi de bu yasalarin yeterli olmadigini anlamistir. Bu
yasalarin robotlara uygulanmasi ¢ok giictiir [2]. Glintimiizde
bir robotun hareketinin cevreye, kendine ya da bagkasina
etkisinin etikligini nasil 6lgmemiz gerektigi roboetiginin ana
tartigma konusudur.

Etik birimi ile ilgili literatiirde bir¢ok bilimsel alanda
(ornegin:  psikoloji, sosyoloji veya hukuk) calisma
bulunmaktadir. Bunlardan en O©nemlisi ve robot {istiinde
uygulanan1 Winfield’in Webot’larla yaptigi, tek etik problem
tizerinde yogunlasan calismadir [3]. Diger c¢alismalar
ise etik birimini, biyomedikal alaninda uzman sistem
olarak kullanmiglardir [4], [5]. Kisacast etik birimi robot
iizerinde uygulamaya konamamis ve sadece nasil olmasi
tizerine iretilmig fikirler geklinde kalmistir. Bu alanda en
kapsamli calismalardan biri Ingiliz Standartlar Enstitiisii’ niin
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yayimladig1 etik robot kilavuzudur [6]. Bu kilavuzda etik
hasar tanimina, etik hasar onleme kosullarna ve etik olarak
uygun bircok tasarim Onerilerine yer verilmistir.

Biz bu caligmamizda piyasada degisik sekillerde de olsa
(akall elektrik siipiirgesi gibi) yerini almis hizmet veya servis
robotlar1 tizerinde bir etik birimi nasil tasarlanabilir, onu
inceliyoruz. Bu c¢aligmayla amacimiz bircok etik problem
karsisinda tanimlanmig kurallara dayali olarak karar veren bir
birim ile robotumuzun etik davranmasini saglamaktir. Bu etik
birimi, robot kontrol biriminin iistiinde uzman sistem olarak
davranacak ve olast davraniglarin i¢inden etik olani se¢meye
caligacaktir.

II. ETIK BIiRiMI

Etik davranmanin net bir tanimi bulunmamaktadir. Olaylara
ve olaya bakis agisina gore bir davranigin etik olup olmadigi
degisebilir. Etik¢iler bile bir durumun etik olup olmadigi
konusunda fikir birligine sahip degildir. Bu durumda robot
etigine de birden fazla farkli bakis acist vardir. Bu bakig
acilar1 etik bilimindeki yaklasimlardan temel alinmistir. Etik
dedigimiz kavram cok genistir ve biyoetik, meslek etigi
veya tibbr etik gibi alt boliimlerine gore olaylara degisik
yaklagimlarda bulunur. Robot etiginde ise iki genel yaklagim
bulunmaktadir; faydaci (utilitarianism) ve Kant’¢t yaklagim.
Kant’¢1 yaklagim, etik bir olayin sonucuna odaklanmaz aksine
o olay sirasindaki diisiinceyi Onemser. Mesela bogulan bir
insan1 ona iziildiiglimiiz i¢in kurtarmak etik sayilmazken,
yasalara gore veya evrensel ilkelere gore insan kurtarmak iyi
oldugu i¢in o insan1 kurtarmak etiktir. Faydaci etik ise yapilan
davranisin sonucunun insanlart mutlu etme oranina gore
etikligi inceler. Kisaca az onceki olayda insanin kurtarilmig
olmasi etiktir.

Biz bu birimi kodlarken faydaci etigi kullandik c¢iinkii
calismamizda onemli olan robotun insana herhangi bir zarar
vermeden gorevini siirdiirebilmesi veya yerine getirebilmesidir.
Robotun gorevini bagariyla bitirmesi insan1 mutlu edecektir.
Ustelik insana zarar vermeden (veya korkutmadan) yapmasi
insana daha fazla fayda saglayacaktir. Bu durumda etik
birimi, robotun kontrol birimi iistiinde uzman sistem olarak
kullanilmalidir. Bu birim, kontrol biriminden gelen eylemleri
ve cevresel faktorleri goz onitinde bulundurarak olabilecek en
etik eylemi sececek ya da hasar seviyesi belli bir seviyenin
istiindeyse tamamen durmayi sececektir. Etik biriminin genel
sistemdeki yeri Sekil 1’de gosterilmistir.
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Sekil 1. Robot sistemi iizerinde etik birim semast

A. BIRIM GEREKSINIMLERI

Her ne kadar robot etigiyle ilgili birden fazla yaklagim olsa
da bu yaklagimlarin hepsinin onayladigi bes tane etik birim
gerekliligi bulunmaktadir. Bunlar agagida siralanmigtir:

e  Tutarhhk: Sistemde birbiri ile celisen hi¢bir kural
olmamalidir.

e  Tamhk: Birim bir ¢ikt1 vermek zorundadir. Bu ¢ikti
bizim tasarimimizda robotun tamamen durmasi ya da
uygun goriilen davranigt yerine getirmesidir.

e  Gercek-Zamanhlik: Cogu olay gibi etik problem
de kisa siire icinde coziilmelidir. Eger kullanicinin
hayati tehlikedeyse, hesap yapmay1 bekleyecek vakti
olmayacaktir.

e Saydamhk: Yazilan kurallar okunabilir veya dig
bir uzman tarafindan anlasilabilir olmalidir. Boylece
sistemin hata ayiklamas1 kolaylagacak ve secilen
eylemin etikligi kolayca sorgulanabilecektir.

e Etik sezgiye uygunluk: Kodlanmis kurallarin
belirlenen ya da belirlenecek etik kurallarina uygun
olmas:1 gerekmektedir.

B. BIRIM TASARIMI

Birimimiz Sekil 1’de goriildiigii gibi elimizde olan
robotun kontrol biriminin iistiinde bir uzman sistem olarak
is gorecektir. Etik birimimiz kural-tabanli bir sistemdir. Bu
birimin kodlanmasinda CLIPS C programlama dili seg¢ilmistir
[7]. CLIPS dilinin en biiyiik 6zellikleri taginabilirligi ve hizidir.
Bizim ¢aligmamizda segilmesinin diger nedeni, Python dili
ile biitiinlesebilmesidir. Boylece gercek diinya deneylerini
gergeklestirecegimiz NAO robotunun kontrol birimi (Python
ile kodlanmus) ile iletisiminde sikint1 olmayacaktir.

Birim girdi olarak robot etrafindaki kisi sayisini, her kisi
icin olugan yarar seviyesini (Beneficience), zarar seviyesini
(Non-maleficience) ve kisiye sagladigi oOzerklik seviyesini
(Autonomy) aliyor. Bu metriklerin sayisal degerleri olaylara
gore olusturulan bir tablo {izerinden alinmaktadir ve bu
degerler +2 ile -2 arasinda degismektedir. Bu birimin amaci
maksimum yarar ve kullaniciya 6zerklik saglarken, minimum
zarar vermektir. Sonug¢ olarak, bu birim olabilecek en etik
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davranigi kontrol birimine iletecektir. Bu degiskenlerin ayrintili
aciklamalar1 asagida verilmisgtir:

e  Ozerklik Seviyesi (Autonomy): Bu degisken robotun
kullanicinin  istegine saygi duyup duymamasini
inceler. Ornegin, hasta ilac almak istemediginde
hastaya tekrar sormadan yetkili birine haber verilmesi
onun 6zerkligini kisitlar.

e Yarar Seviyesi (Beneficience): Robotun gorevi
basarmasinin kullaniciya saglayacagi yarari Olger.
Eger gorev ilag getirmekse, robotun bu ilaglar
kullanicinin kigisel alanmna girmeden getirmesi hem
kullanictyr mutlu edecek hem de gorev basariyla
tamamlanmig olacaktir.

e  Zarar Seviyesi (Nonmaleficence): Tibbi bir terimdir
ve bilerek zarar vermemek anlamina gelir. Ornegin;
hastaya yararli olmayacak bir tedaviyi uygulamak.
Bizim diinyamizda ise robotun kullaniciya fazla ilag
aldirmasi olarak diisiiniilebilir.

Bu degiskenleri iceren 6rnek kurallarimizdan biri agagida
gosterilmigtir:
if Ozerklik < 0 ve Yarar < —1 ve Zarar > 0 then
Dur(Eylem iptal)
end if

III. GELECEK CALISMALAR

Etik Birimin ¢ikarim  sistemi  ve kural tabami
gerceklestirilmis olup belirlenen kurallar1 test edebilmek
icin NAO robot tizerinde benzetim ve gercek hayat deneyleri
yapilacaktir. Bu deney diizenekleri robotumuzun gereksinim
listesinden ¢ikarilip, kullanim alaninda en ¢ok karsilasabilecegi
etik ikilemlerden olusacaktir. Bu tip etik ikileme 6rnek olarak
su durum gosterilebilir; hastanin almasi gereken ilaci reddettigi
zaman NAO’nun verece8i karar, ya hastaya ilact almasi i¢in
tekrar sormak ya da yetkili birine durumu bildirmek olabilir.

Robotumuzun sectigi eylemin etikligi konusunda planlanan
tiim deney diizenekleri ve olasi robot davraniglari i¢cin konunun
uzmanlarina damigilacak ve sonug tablosu olusturulacaktir.
Gergek hayat ve benzetim deneylerinde robotumuzun
davraniglart gozlemlenecek, ve bu davraniglar olusturulan
tabloyla karsilastirilacaktir.
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