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Autonomia maszyn


  Co kryje się pod określeniem autonomia?


  Jak jest rozumiana autonomia z klasycznego 
punktu widzenia?


  Jak jest rozumiana autonomia z 
biosemiotycznego punktu widzenia?


  Czy można połączyć obie perspektywy?


  Co może wnieść do badań biosemiotyka?




Jak rozumiemy autonomię?

  zdolność racjonalnego do podjęcia świadomej, niewymuszonej decyzji, 

wolność woli


  samorządność, niezależność


  utrzymanie własnej tożsamości


  podstawa do określenia odpowiedzialności za własne czyny


  podejmowanie przez system wyboru bez wpływu programisty


  wykonywanie działań bez udziału techników, angażując swoje własne 
elementy i urządzenia


  aktywne rekompensowanie uszkodzeń


  podporządkowanie się zachodzącym zmianom w celu utrzymania 
samoorganizacji




Autonomia z klasycznego punktu 
widzenia


  samosterowność


  samorealizacja działań


  realizacja celów w zgodzie z własnym wyborem metod


  przetwarzanie sieciowe Grid; sieci neuronowe


  samoprogramowalność, uczenie się


  ścisły związek z ideą sztucznej inteligencji


   tworzenie teorii możliwych inteligentnych systemów, które mogą być 
realizowane przez fizyczne maszyny Turinga


  badanie możliwości struktury systemu, który może ewentualnie zrealizować 
autonomiczne zachowanie, pomijając  strukturę realizowaną przez systemy 
naturalnie  autonomiczne




Badania biosemiotyczne


  porzucenie mechanistycznej 
perspektywy


  badanie Umweltu – 
fenomenalnego świata organizmu


  próba zrozumienia działania 
kręgów funkcjonalnych


  rola znaczenia; produkcja i 
interpretacja znaków




Autonomia z biosemiotycznego 
punktu widzenia


  nowe spojrzenie na problem ugruntowania symboli

  problem semiotyki założonej przez programistę


  zrozumienie znaków i reprezentacji istot żywych w celu wyjaśnienia możliwości i 
ograniczeń autonomii


  dostosowanie technik obliczeniowych do procesów znaczenia

  badanie doświadczeń żywych systemów


  badanie semiozy sztucznego systemu

  struktury o szerszym działaniu niż przyczyna i skutek


  mapowanie działań między bodźcami a efektami

  tworzenie osobistej historii systemu




  podejście klasyczne stworzyło fundamenty dla budowania sztucznych 
autonomicznych systemów


  inspiracja biologiczna; sieci neuronowe, architektura subsumcyjna


  sprzężenie zwrotne między systemem a środowiskiem


  czujniki i motory


  samokontrola, samoodniesienie


  celowość, kreatywność


  pragmatyka


  użycie architektury kognitywnej


Co łączy oba stanowiska




Perspektywa biosemiotyczna jako 
uzupełnienie badań nad autonomią


  zwrot ku fenomenalnemu światu maszyny


  komputacyjny świat maszyny jako odmienna 
rzeczywistość 


  próba odrzucenia perspektywy antropocentrycznej


  model świat autonomicznej maszyny zgodny z jej 
własnymi doświadczeniami; 




Wnioski

  badania w klasycznym podejściu są nieprzecenione


  bogate osiągnięcia, inspiracja


  postulat spojrzenia na maszyny z perspektywy 
biologicznej i semiotycznej


  zaprzestanie używania analogii  człowiek – maszyna


  zgoda na zadawanie pytań o fenomenalny świat  
sztucznego systemu


  próba uzyskania samorzutności maszyny


  możliwość wyznaczania własnego celu przez system
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