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摘要:在机器人与人类关系越来越密切的时代背景中，建构机器人的道德能力可以使机器人更好地与人类相处，

并维护人类的基本利益。机器人道德能力的建构与人类道德能力的培养存在一定的共同之处，但也有明显的差异。

从人与机器人互动的角度看，需要在考虑人与机器人道德地位不对称性的基础上，从机器人外观、社会智能、人工情
感等方面入手，建构机器人的道德能力。
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一、引言:机器人与道德能力

能力一般指能够胜任某项任务的主观条件和

才能。道德能力是人认识各种道德现象，在面临道
德问题时能够鉴别是非善恶，作出正确道德评价和

道德选择并付诸行动的能力。〔1〕87道德能力由道德

认知能力、道德判断能力、道德行为能力与道德意
志能力等成分构成。〔2〕308道德能力是现实社会中所

有的正常人都具备的一种基本能力，这种能力主要

是通过学习、教育、模仿等途径逐渐发展起来的。
毫无疑问，道德能力在人类的道德生活中发挥着重

要作用。
对于机器人而言，当然可以通过机器学习的方

式逐步发展出一定的道德能力。目前的机器学习
是建立在海量数据的基础之上的，阿尔法围棋之所

以能够战胜人类棋手，其重要原因之一就是从大量

棋局中进行分析学习。但是，对人类的道德活动进
行量化并建立庞大的数据库并非易事，所以目前发

展机器人的道德能力可能主要依赖于人类的建构

与机器人的道德实践，而非机器人基于大数据的自

主学习。
建构机器人的道德能力的前提是从理论上厘

清机器人道德能力的构成及影响因素。从以上关
于道德能力的界定可以看出，道德能力不是一种单

一的能力，而是多种能力的集合。机器人的道德能
力跟人类会有所区别，但也应该与人类有某些重合

之处。有学者认为，机器人的道德能力应该包括以
下五个方面: ( 1) 道德词汇; ( 2 ) 规范系统; ( 3 ) 道德
认知和情感; ( 4 ) 道德抉择与行动; ( 5 ) 道德交流。
而且，目前机器人伦理研究主要关注人们应该如何

设计、应用和对待机器人等方面的伦理问题，机器
道德( machine morality) 则关注机器人应该拥有哪些
道德性能 ( moral capacities) ，以及这些性能如何实
现的问题，这两种取向目前基本上处于分离状态，

而机器人道德能力的研究可以将两者整合起来。〔3〕

建构机器人道德能力的基本目的，一方面让机

器人拥有维护人类利益的能力，使之行善，而不会

伤害人类;另一方面是使机器人能够更好地与人类

互动，让人们能够接受机器人。从根本上说，第一
方面是服务于第二方面的。在机器人与人类关系
越来越密切的时代背景中，有不少学者主张应该让

机器人成为人工道德行为体。我们认为，让机器人
拥有一定程度的道德能力是它们能够成为人工道

德行为体的关键因素之一。当然，拥有道德能力的
机器人并不能解决所有伦理问题，但道德能力显然

是机器人能够解决伦理问题的前提条件。拙文《机
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器人伦理设计进路及其评价》〔4〕主要从设计者的角

度初步讨论了机器人道德能力的建构，本文主要从

使用者、从人与机器人互动的角度出发，探讨机器
人道德能力建构的几个核心因素，由此形成一个较

为全面的关于机器人道德能力的结构框架。

二、人与机器人道德地位的不对称性

众所周知，机器人 ( robot) 一词的最初由来，即
是取意于“奴隶、奴仆”。现在，许多领域的机器人
所做的仍然是人类认为是枯燥、危险的工作。随着
机器人智能水平的提高和应用范围的扩大，机器人

与人类的关系越来越密切。人们一般倾向于认为，
外观跟人类接近、拥有较高智能的机器人，应该拥
有一定的道德权利，至少我们应该尊重机器人，而

不是把机器人当作纯粹的工具。不过，如果机器人
可以拥有道德能力的话，人类对机器人道德能力的

预期与普通人可能会不大一样。在道德能力方面，
人类可能对机器人道德能力的期望较高，也就是说

人类与机器人的道德地位是不对称的。
这种不对称性至少表现在两个方面。第一，从

人类应该如何对待机器人的角度看，人们可能希望

机器人对人类的行为更宽容。有学者设计了 10 个
假想情景，让 58 名大学生分为两组分别对假想情
景进行道德评价，在其中一组的情景中受害人不明

确，可以假定是人类，而另一组的情景中受害人是

机器人。研究结果发现，对于同样的违反道德的行
为，当这些行为是针对人类而不是机器人时，该行

为被认为是更不道德的。〔5〕当然，人们的哪些行为

对机器人来说是可以接受的，而对人类自身来说是

不可接受的，或者可以接受的程度，这些问题还需

要具体分析。
第二，从机器人应该如何对待人类的角度看，

人们可能希望机器人道德水平更高，在道德活动中

更为积极主动。已有经验研究表明，人们可能对人
与机器人采用不同的道德规范。在道德困境中，人
们倾向于期望机器人做出符合功利主义的选择。
在同样道德的困境中，人们谴责机器人的不作为多

于它的作为，但谴责人的作为多于不作为。如果机
器人的道德抉择没有符合人们的期望，机器人需要

对自己的抉择做出相应的解释以获取人类的信任，

由此也需要机器人具备一定的道德交流能力。〔6〕

毫无疑问，科技工作者应该根据人们对机器人

的预期来建构机器人的道德能力，这样才能使机器

人更好地被人们所接受，也可以使人们更信任机器

人。事实上，从事机器人与人工智能伦理研究的学
者，也普遍认为机器人的道德水平、道德标准应该
比人类更高。人与机器人在道德地位上的不对称
性也表明，人与机器人之间的互动研究可以参考人

与人之间的互动规律，但并不能直接照搬，人与机

器人之间的互动有其特殊性与复杂性。
尽管人们可以对机器人提出较高的要求，但是

建构机器人道德能力的目标并不是让机器人成为

人人满意的完美道德模范。首先，机器人的道德能
力是由人类设计建构的，在建构的过程中不可避免

地会有设计者的一些主观偏好融入其中，从而使机

器人表现出设计者的某种“偏见”。另一方面，由于
人类社会环境的复杂性，设计者不可能预见所有情

况，机器人只能在有限的知识与信息的基础上进行

道德判断与抉择，由此也决定了机器人道德能力的

非完美性。其次，由于不同的人出于各种原因会对
同样的道德行为做出不同的道德判断，让机器人成

为完美的道德模范是不现实的。第三，即使表面上
看来是完美的道德模范，在现实社会中可能并不是

最理想的道德主体。任何人都会有一定程度的偏
见，人类在与机器人的互动过程中，也会希望机器

人与人一样有某种类似的认知人格。事实上，与人
类相似的认知偏见在人与机器人长时间的互动过

程中发挥着重要作用。也就是说，与没有偏见的机
器人相比，人们更愿意与有某些偏见、非完美的机
器人互动。〔7〕

可见，在考虑到人与机器人道德地位的不对称

性的前提下，我们应该使机器人的道德判断与行为

尽可能符合人类的预期，同时使机器人的道德认

知、道德行为跟人类有较多的一致性，包括有某种
程度的偏见、偶尔会犯点无伤大雅的小错误，等等，
或许这样的机器人才更容易被人们所接受。

三、机器人外观与道德能力

机器人拥有合适的外表，让人产生亲近感，从

而使人们更容易接受它们，是建构机器人道德能力

的基本前提。对机器人的外观与人类对其的好感
度( affinity) 之间的关系，影响最大的理论可能是日
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本机器人专家森政弘( Masahiro Mori) 提出的“恐怖
谷( Uncanny Valley) 理论”。该理论表明，机器人的
外观和行为跟人类越是接近，人们越容易产生积极

的正面情感; 但是，这种正面的情感到达一个峰值

之后，随着相似度的提高，人们会对机器人产生恐

怖的感觉，形成所谓的“恐怖谷”; 当相似度持续上
升到与人类更为接近的程度时，人们对机器人又会

重新产生正面的情感。〔8〕“恐怖谷理论”虽然主要是
针对人型机器人的，但对于非人型机器人同样具有

一定程度的适用性。
受恐怖谷理论的启发与激励，许多学者对人们

关于不同外观机器人的接受与喜爱程度进行了比

较研究，因为机器人的应用范围非常广泛，不同应

用领域的机器人的能力与外观差异巨大。从外观
上看，机器人主要可以分为机器型机器人、动物型
机器人、人型机器人等三大类别。对于主要使用对
象是少年儿童的机器人，机器型、动物型机器人可
能更容易被接受。有学者让 159 名儿童对 40 张机
器人图片进行评价，结果表明，儿童对机器人外观

的分类，与成年研究人员的分类基本一致; 而且，儿

童把人型机器人看作是攻击性的和专横的，而把动

物型机器人看作是更友好的和腼腆的。〔9〕与此类

似，有学者对有轻微认知障碍的老人关于机器人外

观的态度进行了研究，发现老人更喜欢小型的、某
些特征介于人 /动物和机器之间的机器人。不过，
尽管参与者不太乐意面对类人机器人，但他们确实

对某些拥有人类特点的、新颖的小机器人表现出积
极的态度。〔10〕青年或中年人可能更倾向于喜欢人型

机器人。通过对 79 名大学生对不同外观机器人的
态度研究表明，大多数人喜欢人型机器人，只有少

数人偏爱机器型机器人。而且，不同类型的机器人
外观也影响人们对机器人性格的认知。〔11〕另外，性

别、种族、职业、文化程度等多种因素都会影响人们
对机器人外观的态度，我们还需要更多深入细致的

对比研究。
同时，机器人的外观并不是一个独立的因素，

我们需要把机器人的外观与功能、工作环境等多种
因素结合起来研究。机器人的外观、举止会深刻影
响人们对机器人的认知，以及是否服从机器人指令

的意愿。另外，人们通常希望机器人的外观和行为
与其工作内容与环境协调一致。通过对 127 名来
自不同年龄阶段、不同文化程度的调查对象的研究
表明，人们希望在家里使用的机器人外观像动物，

而在公共场所使用的机器人外观更像人。同时，机
器人的功能与外观的关系也非常紧密，比如，虽然

人们更喜欢动物型的家用机器人，但如果家用机器

人的功能是私人助手的话，人们还是倾向于选择人

型机器人。〔12〕

因此，我们需要针对不同的使用对象、不同的
机器人功能定位与应用环境，设计多样化的机器人

外观。对于在公共场所使用的机器人，比如在博物
馆、旅游景点的导游机器人，它需要面对各种不同
的使用对象，这样的机器人的外观也应该尽可能地

多样化。而且，要合理设计机器人与人类的相似程
度，从而避免出现“恐怖谷”现象。

四、社会智能与道德能力

社会性是人类的基本属性，而且社会性在人类

智能的发展中起着至关重要的作用。早在 20 世纪
60 年代就有学者研究发现，社会生活是灵长类动物
智能产生的前提，并决定其智能的特点。也就是
说，灵长类动物的社会生活为其提供了智能进化的

环境。〔13〕我们可以把智能分为低级和高级两类，对

过去曾经发生过的事情的模仿只需要低级智能，而

只有在事件之间建立新的联系才可能发生的行为，

则需要高级智能。灵长类动物拥有的高级智能是
适应社会生活的复杂性而不断进化的结果。而且，
起初是为了适应解决社会问题而发展起来的思维

模式，又进一步丰富了人类和其他灵长类动物的行

为。〔14〕这就是“社会智能假说 ( Social Intelligence
Hypothesis，SIH) ”。
不同学科对社会智能的界定有一定差别。从

系统科学的角度看，人最重要的和最多的智能是在

由众多个体构成的社会中进行各种活动时体现出

来的，“协作”、“竞争”等等是人类智能行为的主要
表现形式，这种社会智能也是人的社会思维涌现出

来的群体智慧。〔15〕165这是从社会群体的角度看待社

会智能。与系统科学的角度相反，心理学主要从社
会个体的角度研究社会智能。从心理学的角度看，
社会智能一般指一种正确认识自我与他人、与人和
谐相处的能力，包括言语、情感表达、社会行为调
整、社会角色扮演等多种社会参与技能。〔16〕

可见，无论是从智能的起源、进化，还是从社会
群体、个体的现实需要角度来看，社会智能的重要

54



自然辩证法研究 第 34 卷 第 5 期

性都是不言而喻的。如果 SIH 是灵长类动物智能
进化的一种重要因素，那么它也可能是智能人工物

进化的基本原理，而不仅限于生物体。因此，我们
应该在个体化的环境中研究机器人之间“一对一”
的互动，机器人应该从个体互动中获得经验，彼此

认识，从而建立个体间的“个人”关系。〔17〕伦理道德

的根本目的是协调与处理人际关系，所有的道德实

践毫无疑问也都是在社会环境中进行的。人类的
道德能力培养，是在家庭、学校和社会中，通过教
育、模仿、实践与思考等多种途径发展起来的。对
人类来说，伦理道德的社会性是不言而喻的。从社
会智能理论与人类伦理的社会性来看，通过让人类

与机器人，以及机器人之间进行互动，使机器人通

过模仿人类的道德能力培养的模式来发展机器人

的道德能力应该是一种基本途径。
从发展机器人的社会智能的角度建构机器人

的道德能力，其必要性还具体表现在以下几个方

面。首先，这是由人类道德的本质特征决定的。亚
里士多德认为，适度是德性的特点，它以选取中间

为目的。“德性是一种选择的品质，存在于相对于
我们的适度之中。”〔18〕47 － 48也就是说，尽管人类拥有

道德本能，但道德能力也是通过具体、反复的道德
实践活动获得的。因此，通过具体的实践让机器人
正确理解“适度”，也是建构其道德能力的必要
手段。
第二，这是由人类道德生活的复杂性决定的。

比如，尽管人们一般认为存在一些普遍性的道德原

则，但是如何在具体的社会环境中进行应用，需要

进行反复的道德实践; 另一方面，道德原则总会有

遇到例外的情况，原则与例外的严重冲突可能导致

的所谓“道德困境”也一直是伦理学研究的热门话
题，而道德困境的处理只能具体问题具体分析。
第三，通过社会智能的角度发展机器人的道德

能力，也符合人工智能发展的基本趋势。目前，人
工智能在规则比较明确的领域取得了巨大的成功，

阿尔法围棋的强大能力就是有力的证明。但是，机
器人在现实的社会生活环境中的灵巧性、适应性，
跟人类相比还有很大的差距。要提高机器人的社
会适应能力，机器人技术本身的发展进步固然是基

础性的，但让机器人拥有更多的常识与社会智能也

是至关重要的。让机器人在现实社会中学习掌握
更多的关于伦理道德的常识与技能，是建构道德能

力的关键因素。

第四，与从认知科学的角度发展机器人的道德

能力的一致性。机器人伦理设计的认知科学进路
主要是让机器人通过模仿现实社会生活中人类的

道德认知，来建构机器人的道德能力。机器人模仿
人类的道德认知，其核心内容就是根据社会智能的

产生、发展及表现等方面的规律，使机器人在一定
程度上模拟人类的社会智能。

五、人工情感与道德能力

人与人之间的情感是人类精神生活的重要组

成部分，也是无可替代的。有学者认为，智能的人
造物可以取代人的思维能力，尚不能取代人的情

感。人的情感不应当由人造物来取代，不应当有
“情物”。〔19〕469不过，人类很容易对非人的物品和动

物产生情感，有时这种情感的强烈程度并不亚于人

与人之间的情感。不少研究表明，老人、儿童在与
机器人互动的过程中会感到愉快、舒适，机器人在
一定程度上确实可以满足他们的情感需要。
从建构机器人的道德能力的角度看，赋予机器

人一定的情感能力，是由道德与情感的密切关系决

定的。一方面，情感影响人类的道德判断、道德行
为。从伦理学的角度看，今天的社会伦理主要是一
种以理性规则、道德义务为中心的伦理，但是，我们
也要看到同情、怜悯和恻隐之心在人类道德生活中
的基础性作用。〔20〕174斯宾诺莎 ( Baruch de Spinoza)
说:“善与恶的知识不是别的，只是我们所意识到的
快乐与痛苦的情感。”〔21〕176从认知科学的角度看，理

智与情感不是两个独立的过程，情感在人类推理的

过程中发挥着重要作用。〔22〕从心理学的角度看，目

前的道德情绪研究充分证实了情感在道德行为中

的重要作用。〔23〕另一方面，人类的道德判断通常以

情感、行为等方式反映出来，比如人们对好坏善恶
的不同反应，与人们的喜爱、厌恶等情感存在密切
的联系，具体表现在人的心理状态、面部表情与外
在举止等方面。
如果机器人能够识别情感，并表现出跟人类类

似的丰富情感，可能更容易被人们所接受，这也是

人工情感研究的基本目标。人工情感是利用信息
科学的手段对人类情感过程进行模拟、识别和理
解，使机器能够产生类人情感并与人类自然和谐地

进行人机交互的研究领域。人工情感并不是简单
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地模拟人的某些情感表达方式和情感识别方式，而

是为了使机器人具有像人一样的内在情感，真实地

具有像人一样的情感表达能力、情感识别能力、情
感思维能力和情感实施能力。〔24〕25

目前关于人工情感的研究大多是基于行为主

义的思想，也就是让机器人表现出某种行为，使人

们认为机器人拥有某种情感。正如情感计算的提
出者皮卡德( Ｒosalind Picard) 所说的那样:“如何识
别一个人的情感状态呢? 根据他们的脸、他们的声
音、他们的步伐或其他能传达他们感觉的姿态和行
为举止。”〔25〕17由于这种表现只是机器人的外在特

性，与机器人的内在状态无关，所以有的学者认为

这是虚假的情感，甚至是一种欺骗，是不道德的。
不过，人类对情感的识别主要是基于他人的外在神

态与行为，我们无法读取他人的内心状态。从另一
个角度看，人们为了合理地说明某个实体( entity) 在
给定社会环境中的行为，通常会在观察的基础上赋

予它认知或情感的状态。〔26〕

里夫( Byron Ｒeeves) 与纳斯( Clifford Nass) 甚至
认为，人们像对待真实的人那样对待电脑、电视与
新媒体，即“媒体等同于真实生活”。通常关于媒体
的研究总是关注于人们经验到的信息什么是真的，

什么是假的。比如，计算机是否真的拥有智能? 电
视可以真正拥有一种社会角色吗? 然而，诸如此类

的问题却忽略了一个重要的事实，即那些像是真的

东西通常比确实为真的东西更具影响力。〔27〕253也就

是说，与其关注机器人是否拥有表现外在情感的内

部状态，还不如关注人类对机器人情感的认知。
当然，随着神经科学、认知科学研究的深入，我

们可以在对人类情感的内在机制全面认识的基础

上，开发出跟人类类似的、具有与情感相关的内在
状态的机器人。有学者认为，把没有意识体验的行
为看作情感是一种没有感觉( feeling) 的情感，它无
法区分行为的哪些方面是情感，哪些不是，而且也

无法使我们建立一种情感的意识体验理论。感觉
是人类情感的意识体验的一个重要方面，我们应该

以建立一种拥有感觉能力的系统为起点，建构可以

表现复杂情感的能力，以及表现灵活的、价值驱动
的社会行为的能力。〔28〕

我们可以把基于行为主义的人工情感称为“初
极人工情感”，即使这种情感只是模仿人类情感的
外在表象，也是非常有意义的，事实上这正是许多

科学家正在进行的研究内容。拥有内在状态、与人

类产生情感机制类似的人工情感，可以称之为“高
级人工情感”。初级人工情感通过人类情感的外在
行为表现来模拟和识别情感，而高级人工情感研究

方向恰好相反，是由机器人内部状态产生情感，由

情感来引发各种外在行为。事实上这两种研究方
向都是必要的，亦不矛盾，两者的研究成果可以相

互借鉴。
为了更好地建构机器人的道德能力，我们需要深

入研究情感与道德判断之间的具体机制。此外，我们
还需要对人与机器人之间的情感互动进行评价。研
究表明，采用人与人之间的情感评价模型来对人与机

器人之间的情感进行评价可能是不够的。〔29〕

结 语

综上可见，建构机器人的道德能力，需要从人

与机器人道德地位的不对称性、社会智能、人工情
感、机器人外观等方面出发，建构机器人的道德判
断、道德行为、道德评价以及道德交流等能力，其相
互关系如图 1 所示。关于伦理规范的选择及其实
现、道德词汇的表征、道德认知、道德评价等问题，
拙作《机器人伦理设计进路及其评价》与《机器伦理
刍议》〔30〕已有粗浅论述，限于篇幅，此处不再赘述。
另外，本文的研究亦表明，哲学家在机器人道德能

力建构中应当发挥重要作用。当然，要真正使机器
人拥有一定的道德能力，我们还需要更多深入细致

的经验研究。

图 1 机器人道德能力框架示意图
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On the Construction of Moral Competence in Ｒobots

DU Yan － yong
( School of History and Culture of Science，Shanghai Jiao Tong University，Shanghai 200240，China)

Abstract: It is important to build moral competence for robots in order to implement socially acceptable human － robot interaction because human are in-

creasingly confronted with robots in contemporary society． This essay argues that there are similarities and differences between the construction of moral

competence in robot and human． There are key elements to construct moral competence for robots，such as robot appearance，social intelligence，artificial

emotion，besides paying attention to the asymmetry of moral status between robot and human．

Key words: robots; moral competence; social intelligence; artificial emotion
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