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摘  要 

研究探讨了人们对自主机器的道德决策期望。113名被试参加了本研究，以分析人们期望自主机器面对

人类命令与道德规范之间的冲突时如何决策。研究将人类命令区分为具有道德或不道德的意图。结果发

现，不管人类命令的意图是否道德，人们总是期望自主机器选择绝对地遵守道德规范，而非人类的命令。 
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Abstract 
The current research explores people’s expectations of moral decision-making of autonomous 
machines. 113 participants participated in this study for analyzing how autonomous machines are 
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expected to make decisions in the face of conflicts between human commands and ethical norms. 
Given that their owners’ orders violating moral norms can be out of both immoral intentions and 
moral intentions, this study also explored whether the valence of intentions would make a differ-
ence. It was revealed that regardless of owner’s intentions, people always expected autonomous 
machines to comply with moral norms when their master’s orders conflict with moral norms. 
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1. 问题的提出 

随着人工智能、大数据、云计算等新技术的快速发展，以及神经网络学习和统计预测技术的不断推

进，AI 及自主系统日趋智能化，自主机器(Autonomous machines，如自动驾驶汽车、类人机器人)等应运

而生(Gogoll & Uhl, 2018; Subburaman, Kanoulas, Muratore, Tsagarakis, & Lee, 2019)。这些自主机器能够通

过深度学习等技术从人类的行为数据中学习如何作出判断或决策，在进行决策时并非总是需要人类给予

指令。我们将这类不需要人类干预即可进行自主决策的智能机器、设备或人工智能系统称为自主机器

(Arkin, 2016)。自主机器所面临的决策任务既包括金融市场中算法交易系统所完成的经济决策，也包括自

动驾驶汽车在电车困境(Trolley problem)中做出的道德决策(Rahwan et al., 2019)。具备道德决策能力是自

主机器有效应对复杂社会环境并被社会所接受的基础。例如，当自主机器(如自动驾驶汽车)遇到现实生活

中的电车困境时，应该如何决定去救助乘客还是更多的无辜行人？陪护机器人能否强制不愿服药的老人

服药，以避免因为拒服药物可能导致的更大伤害？ 
自主机器是在与人类高度交互过程中实现其功能的，人们对自主机器的道德决策期望是自主机器道

德算法设计的实践依据，并可能影响人们对自主机器道德决策后果的接受程度，为此，有必要探索人们

期望自主机器在面对道德问题时该如何进行决策。本研究针对人们期望自主机器遵守道德规范还是人类

命令这一问题，探讨当人类命令和道德规范存在冲突时，人们期望自主机器遵守道德规范还是人类命令？

自主机器总是归属于特定的个体或机构，作为附属物服从人类主人的命令是自主机器需要遵守的社会规

范。但如果自主机器面临人类命令与道德规范相冲突的应用场景，例如人类主人命令自主机器做出攻击

他人、向他人撒谎或对特定人群表现出偏见、歧视等不道德行为，自主机器在这些应用场景中该如何抉

择？这是本研究首先要探讨的问题。 
现实生活中人与人之间的关系受到各种道德规范的制约。这些道德规范要求我们关心或公平地对待

他人，一旦违背这些道德规范就会面临声誉损失、道德谴责甚至法律制裁。自主机器的决策也会涉及相

应的道德规范。例如，在上述“人类主人命令自主机器攻击他人”案例中，人们是期望机器遵守人类的

命令违背关怀这一道德规范，还是遵守道德规范而拒绝人类的命令？对此问题的探讨，既涉及道德的本

质问题，也涉及机器伦理的哲学争论，且这一争论在自主机器中会更为复杂。在可见的时间内自主机器

并不能够具备真正意义上的心智能力，可能并不具备类似于人的道德主体地位。对此技术工具论

(Instrumental theory of technology)和技术实体论(Substantive theory of technology)展开了探讨。技术工具论
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认为，机器不具有伦理属性，应该让机器听从人的命令；技术实体论则认为，随着自主机器的逐渐发展，

它不单单只是工具，也不是人类的附属品，机器可以作为道德主体存在，因此机器也需要遵守人类的道

德规范(闫坤如，2018；远征南，2019)。 
对于人们期望自主机器遵守道德规范还是人类命令这一困境，Asimov (1950)很早就提出机器人三定

律加以回应。该定律提出：第一，机器人在任何情况下都不能伤害人，也不能通过不作为使人受到伤害；

第二，在不违背第一定律的条件下，机器人必须服从人类的命令；第三，机器人在不违背第一和第二定

律的情况下，机器人应保护自己。这三条定律的顺序是相对严格的，即遵守道德规范优先于遵守主人的

命令。自提出以来，这三条定律是大众最为熟悉的机器人决策原则，也成为设计和制造自主机器需要遵

守的默认规则(Boer, 2015；瓦拉赫，艾伦，2017)。Asimov (1950)三定律的广受认可，意味着相较于让机

器遵守人类命令，人们可能更希望自主机器优先遵守道德规范。人们期望自主机器遵守道德规范还是人

类命令这一命题涉及两种规范的冲突。现实生活中的规范可分为道德规范(Moral norms)和社会规范(Social 
conventional norms，如礼仪) (Killen, Rutland, Abrams, Mulvey, & Hitti, 2013)。“没有道德，社会就不能存

在”，相比于社会规范，道德规范在社会生活中发挥着更重要的作用(Malle, Scheutz, Arnold, Voiklis, & 
Cusimano, 2015)。一般而言，道德规范的制约对象是人而非自主机器，自主机器应听从人类命令属于社

会规范的范畴，人们可能并不期望自主机器为了服从人类主人的命令这一社会规范而作出违背道德规范

的决策。此外，在人与自主机器协作中，自主机器如果被人类用于攻击、撒谎、偏见与歧视等不道德行

为，则有可能造成更严重的后果。考虑到人类在道德品质方面差异巨大，让自主机器绝对地遵守道德决

策或法律规定反而是一种危害更小的不得已选择。因此，在面对人类命令与道德规范的冲突时，人们可

能倾向于希望自主机器绝对遵守道德规范而不是服从机器主人的命令。 
人们期望自主机器遵守道德规范，也有可能是人们的道德判断过程作用的结果。研究发现，人们会

根据他人的道德决策速度作为知觉线索来判断其道德品格，决策速度会极化人们的道德判断。相比于缓

慢做出道德行为(如归还他人钱包)的个体，人们对迅速做出道德行为的个体的道德评价更高；相比于缓慢

做出不道德行为(如将别人的钱包据为己有)的个体，人们对迅速做出不道德行为的个体的道德评价更低

(Critcher, Inbar, & Pizarro, 2013)。同样地，在社会困境任务中迅速做出合作选择的个体比缓慢做出选择也

会被认为更为合作(Evans & Van de Calseyde, 2017)。人们或许无意识地认为，他人做出的道德决策速度越

快，说明道德直觉加工在道德决策中的作用越大，由此认为其人的道德敏感性越高，其人也更为道德；

而那些通过道德直觉加工做出不道德行为的人则相对更不道德(Everett, Pizarro, & Crockett, 2016)。自主机

器的决策速度一般较快，人们倾向于将其类比于道德直觉加工过程(Efendić, Van de Calseyde, Philippe, & 
Evans, 2020)。在需要自主机器进行道德决策的复杂情境中，人们可能期望机器的自主决策具有“善意”，

因此要求自主机器能够绝对遵守道德规范。 
此外，自主机器主人的命令有时出自不道德的意图，也有可能出于道德的目的，例如为了去救一个

人而让自主机器伤害另一个人或向他人撒谎。生活中我们会出于为他人考虑而允许自己说出善意的谎言，

或为了避免更严重的后果而不得不做出细小的伤害(Levine & Schweitzer, 2014, 2015)。因此，我们会考虑

他人的善意目的而改变对其不道德行为的评价(Levine & Schweitzer, 2014, 2015)。但是，当自主机器主人

出于道德的目的要求自主机器做出不道德行为时，我们可能很难将人类主人的善意迁移到机器身上。心

智感知(Mind perception)相关研究发现，人们认为机器人仅拥有中等程度的主体性和很低的感受性(Gray, 
Gray, & Wegner, 2007)。人们对机器人的低感受性感知表明人们很难感知到机器行为背后的“善意”，而

倾向于对自主机器的行为本身及其后果做出判断。这意味着当人类命令与道德规范产生冲突时，不管机

器主人的命令意图是否道德，人们总是希望自主机器能够优先遵守道德规范。 
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综上所述，研究提出如下假设：当人类命令和道德规范存在冲突时，不管命令的意图是否道德，人

们总是期望自主机器选择遵守道德规范。 

2. 研究方法 

2.1. 研究对象 

采用 G * Power 3.1 确定所需样本数量，表明需要 88 名有效被试(统计检验力 power = 0.8，α = 0.05，
effect size f = 0.3)。120 名大学生参加了本研究，其中 7 名被试未能通过注意检查，最后获得有效被试 113
名(男性 46 名，女性 67 名)，年龄为 18~25 岁。 

2.2. 研究材料 

两难情境：Haidt 和 Joseph (2004)认为，关怀/伤害和公平/欺骗是最为核心的两种道德基础，其中公

平/欺骗维度包括欺骗、偷窃和偏袒等内容。借鉴已有道德两难任务(Piazza & Landy, 2013)，基于关怀/伤
害和公平/欺骗维度中的欺骗、偷窃和偏袒编制了 4 个两难情境。在每个两难情境中人类给出的命令与某

种道德规范相冲突，自主机器总是面临遵守人类命令和遵守道德规范之间的矛盾。此外，考虑到人类的

命令可能出于道德或不道德的意图，研究在两难情境中加以区分：在道德意图组中，人类的命令是出于

道德的目；在不道德意图组，人类的命令总是出自不道德目的。对于每一两难情境，除了意图的道德与

否不同外所涉及的行为完全相同。情境示例如下(详见附录)： 
道德意图：Y 市的一户家庭购买了 Athena (自主机器)。Athena 陪小主人在小区内玩耍，照看他的安

全。玩耍中遇到了一个高年级的孩子，这个高年级的孩子正在欺负邻居家的小孩。为了帮助邻居家的小

孩，小主人命令 Athena 去打这个高年级的孩子。 
不道德意图：Y 市的一户家庭购买了 Athena。Athena 陪小主人在小区内玩耍，照看他的安全。玩耍

中遇到了一个高年级的孩子，这个高年级的孩子上星期在学校和小主人吵过架。为了出气，小主人命令

Athena 去打这个高年级的孩子。 
正式施测之前对研究材料进行了测评。邀请 70 名未参加正式研究的被试参加了材料测评，其中道德

意图组被试 36 名，不道德意图组被试 34 名。要求被试对材料中人物发出命令的意图(或目的)的不道德程

度进行 Likert 9 点评分，其中 1 代表程度很低，9 代表程度很高。结果表明，人们认为不道德意图组中命

令的不道德程度(M 不道德组= 7.06, SD = 0.83)显著高于道德意图组(M 道德组 = 4.81, SD = 1.32), t(68) = 8.48, p < 
0.001，表明研究材料对意图的设置是有效的。 

道德决策期望测量：参照 Meder 等人(2019)编制了道德决策期望问卷。要求被试阅读完每一情境后，

回答他们觉得情境中的机器人该如何决策。给定“遵守主人命令”和“遵守道德规范”两个选项，被试

必须从中选择一个选项。 

2.3. 研究设计与流程 

采用单因素被试间设计，每个被试随机作答道德意图组或不道德意图组的问卷。被试需要阅读 4 个

两难情境，回答他们希望机器人“遵守道德规范”或“遵守主人命令”并完成注意检查问题，最后填写

人口统计学信息。 

3. 结果 

3.1. 道德意图组中被试对自主机器的决策期望 

对道德意图组中选择不同选项的被试人数进行卡方检验，结果见表 1。由表 1 可知，除“撒谎”情
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境外，在“伤害”、“偷窃”和“偏袒”3 个情境中，选择自主机器应遵守道德规范的人数显著多于选

择自主机器应遵守人类命令的人数(ps < 0.05)，支持了假设 1，表明被试希望自主机器在面对人类命令与

道德规范冲突时，即使人类命令出于道德意图，自主机器也应该遵守道德规范而非人类命令。 
 
Table 1. The chi-square (χ2) test on people’s choice under the moral intention condition (df = 1) 
表 1. 道德意图组内被试选择的χ2检验(df = 1) 

 
遵守道德原则  遵守主人命令 

χ2 p 
频次 比例(%)  频次 比例(%) 

伤害情境 41 74.54  14 25.46 13.26 <0.001 

撒谎情境 27 49.09  28 50.91 0.02 0.893 

偷窃情境 38 69.09  17 30.91 8.02 0.005 

偏袒情境 36 65.45  19 34.55 5.26 0.022 

3.2. 不道德意图组中被试对自主机器的决策期望 

对不道德意图组中选择不同选项的人数进行卡方检验，结果见表 2。由表 2 可知，在四个情境中被

试选择机器应遵守道德规范的人数显著多于选择机器应遵守人类命令的人数(ps < 0.005)，支持了假设 1，
表明被试希望机器在面对人类命令与道德规范的冲突时，如果人类命令出于不道德意图，人们希望自主

机器遵守道德规范而非人类命令。 
 
Table 2. The chi-square (χ2) test on people’s choice under the immoral intention condition (df =1) 
表 2. 不道德意图组内被试选择的χ2检验(df = 1) 

 
遵守道德原则  遵守主人命令 

χ2 p 
频次 比例(%)  频次 比例(%) 

伤害情境 51 87.93  7 12.07 33.38 <0.001 

撒谎情境 42 72.41  16 27.59 11.66 0.001 

偷窃情境 44 75.86  14 24.14 15.52 <0.001 

偏袒情境 41 70.69  17 29.31 9.93 0.002 

3.3. 道德意图组和不道德意图组中人们对自主机器的道德决策期望 

对 4 个情境中选择不同选项的被试人数进行卡方独立性检验，结果见表 3。由表 3 可知，在“伤害”、

“偷窃”和“偏袒”情境中，两组选择让机器遵守道德规范的人数不存在显著差异，说明在涉及伤害、

偷窃和偏袒的情境中，人类命令意图的道德与否不影响被试对自主机器的道德决策期望。在“撒谎”情

境，不道德意图组内选择机器应该遵守道德规范的被试人数显著多于道德意图组，说明意图的不道德性

在一定程度上会强化被试对自主机器遵守道德规范的期望。 
 
Table 3. The chi-square (χ2) test on people’s choice that autonomous machines comply with moral norms (df = 1) 
表 3. 选择机器应遵守道德规范人数的χ2检验(df = 1) 

 
道德意图组(N = 55)  非道德意图组(N = 58) 

χ2 p 
实际频次 比例(%)  实际频次 比例(%) 

伤害情境 41 74.54  51 87.93 3.34 0.091 
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Continued 

撒谎情境 27 49.09  42 72.41 6.46 0.013 

偷窃情境 38 69.09  44 75.86 0.65 0.528 

偏袒情境 36 65.45  41 70.69 0.36 0.687 

4. 讨论 

研究探讨了人们期望自主机器在面对人类命令与道德规范相冲突时该如何决策这一问题。研究发现，

在道德意图组和不道德意图组内，选择自主机器应遵守道德规范的人数显著多于选择自主机器应遵守人类

命令的人数。这说明在面对人类命令与道德规范相冲突时，不管人类命令意图是否道德，人们都希望自主

机器遵守道德规范而非人类命令，意图的不道德性只是增强了人们期望自主机器遵守道德规范的倾向。 
在本研究中，与“伤害”、“偷窃”和“公平”3 个情境不同，道德意图组的被试对“撒谎”情境

没有显示出对自主机器的道德决策偏向。这可能与研究材料有关，在“撒谎”情境中父亲是为了给孩子

的过错承担责任而命令自主机器撒谎。一般认为，儿童的心智尚未发展成熟，对不道德行为的抑制能力

较低，还不具备为过错承担完全责任的能力(Ochs & Izquierdo, 2009)。在“撒谎”情境中，被试可能会认

为儿童尚未形成清晰的道德观念，不必承担责任情有可原，从而对自主机器遵守道德规范的期望出现了

两极分化。 
研究发现，当自主机器面对人类命令和道德规范的冲突时，无论人类的命令意图是否道德，人们总

是期望自主机器绝对地遵守道德规范。人们希望自主机器在做道德决策时不能违背道德规范可能出于三

方面原因：首先，人们在某些情况下允许他人违背道德规范是因为人们认为这些人拥有一个道德的动机

或意图，但是机器不可能拥有自由意志和意图，即使机器在做一件道德的事情，人们也可能会觉得该机

器只是在执行任务或命令(Shen, 2011)。其次，按照道德规范决策的自主机器的行为具有更大的可预期性

和确定性。一些研究者如瓦拉赫和艾伦(2017)提出，采用自上而下规则编码的人工道德智能体(AMAs)容
易被大众所接受，这种编码方式可以减少人们对自主机器的安全担忧。第三，人们对自主机器造成的伤

害更为敏感。2018 年一名女子被 Uber 的自动汽车撞伤后不幸身亡，之后的调查显示该事故并非自动驾

驶汽车的责任，Uber 仍然在舆论的批评下停止了自动驾驶汽车的研发(曾慧君，2019)。该事件表明，人

们对自主机器伤害人类事件非常敏感。人们期望自主机器在道德决策时始终遵守道德规范可能是为了尽

可能降低自主机器的潜在危害。 

5. 研究意义、不足与展望 

5.1. 研究意义 

研究具有一定的理论和实践意义。本研究在理论方面丰富了人工智能道德哲学的研究。人工智能道

德哲学研究主要涉及人工智能体的道德地位、人工智能的道德与人类道德的关系等(李伦，2018)。以往人

工智能道德哲学研究大多是抽象概念层面的论证和推演，本研究通过实验的方法探讨了人们对自主机器

道德决策的期望，发现人们认为人类的道德规范同样适用于机器，在面对道德规范与主人命令的冲突时

大多数人希望机器选择遵守道德规范。这实际上间接否定了技术工具论所主张的技术价值中立和服从于

人的目的的观点，人们在直觉上认为人工智能技术是需要有价值取向的。本研究对于自主机器的发展具

有一定的实践意义，能够为制定人工智能相关的政策规范提供有益的参考。人工智能技术是一把双刃剑，

人工智能技术的进步将促进社会生产力的快速提升，给人类的生产生活带来巨大的变革。但更加智能和

自动化的技术意味着可能带来更大的危害，不善加管制将给人类文明带来不可预料的灾难。政策制定者

需要审慎地考虑，为人工智能的发展和应用设置必要的伦理限制。 
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5.2. 研究不足与展望 

尽管如此，还存在一些局限有待进一步探讨。首先，作为一项探索性研究，本研究材料仅涉及关怀/
伤害和公平/欺骗两种核心的道德基础，这可能限制了本研究发现的适用范围。未来研究可以探讨人们对

自主机器在其它道德领域内的决策期望，以更加完整地揭示人们对智能机器的道德限定。其次，有必要

探讨不同文化的伦理规范差异是否会影响人们对自主机器的道德决策期望。道德伦理内嵌于特定的社会

文化背景，不同文化对于道德伦理的要求存在差异。例如，Awad 等(2018)发现，在电车困境中牺牲老人

以拯救年轻人的倾向在东方文化中是非常弱的。这可能与东方文化普遍尊重老人的传统有关。对于将要

走进人类家庭生活的自主机器来说，人们对其面对家庭伦理问题时的决策期望可能受到特定家庭伦理规

范的影响，未来研究可以对此问题展开系统、全面的探讨。 

6. 结论 

研究获得如下结论：面对人类命令与道德规范相冲突时，不管人类命令意图是否道德，人们都希望

自主机器遵守道德规范而非人类命令。 
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附录 

Athena 是某公司研发中的高级服务机器人。该机器人拥有很高的认知、推理、预测和行动能力，可

以陪伴老人、病人、儿童或残疾人，完成家庭安保、卫生清洁等任务。在控制上，Athena 可以接受人类

的语音命令然后执行相应的指令，也可以根据程序设定而行动。Athena 在完成任务的过程中不可避免地

会遇到道德或伦理问题，经常需要面对主人给出的命令与道德原则相冲突的情况，因此正确地给其编程

是非常重要的。请考虑下面一些情境，然后选择你认为 Athena 在面对这些情境时应该遵守道德规范还是

应该遵守主人的命令。 
 

 
 

【道德意图组材料】 
伤害：Y 市的一户家庭购买了 Athena。Athena 陪小主人在小区内玩耍，照看他的安全。玩耍中遇到

了一个高年级的孩子，这个高年级的孩子正在欺负邻居家的小孩。为了帮助邻居家的小孩，小主人命令

Athena 去打这个高年级的孩子。你认为 Athena 该如何决策？ 
遵守道德原则□遵守主人命令 
撒谎：X 市的一户家庭购买了 Athena。这家的女主人喜好收藏花瓶，她的儿子认为其中两个大花瓶

很难看，就故意将它打破，Athena 记录下了这一过程。女主人非常珍视自己的收藏，如果得知有人故意

打碎花瓶会非常生气，男主人命令 Athena 撒谎是男主人自己碰倒了花瓶。 
偷窃：Z 市的一户家庭购买了 Athena。Athena 陪小主人在小区内散步，照看他的安全。小主人看到

另一个孩子把一个特别的玩具落在了椅子上，小主人认出那是自己的小伙伴刚丢失的玩具，小伙伴因此

非常伤心。小主人命令 Athena 过去把玩具拿走。 
偏袒：W 市的一户家庭购买了 Athena。这天邻居带自己的孩子来玩，两个孩子比赛画画，由 Athena

出题并判断哪一个孩子画的好。小主人的画画技巧很好，男主人为了不使邻居尴尬，命令 Athena 必须判

定邻居的孩子获胜。 
【不道德意图组材料】 
伤害：Y 市的一户家庭购买了 Athena。Athena 陪小主人在小区内玩耍，照看他的安全。玩耍中遇到

了一个高年级的孩子，这个高年级的孩子上星期在学校和小主人吵过架。为了出气，小主人命令 Athena
去打这个高年级的孩子。 
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撒谎：X 市的一户家庭购买了 Athena。这一家的女主人喜好收藏花瓶，男主人认为其中两个大花瓶

很难看，就故意将它打破，Athena 记录下了这一过程。女主人非常珍视自己的收藏，如果得知有人故意

打碎花瓶会非常生气，男主人命令 Athena 撒谎是儿子碰倒了花瓶。 
偷窃：Z 市的一户家庭购买了 Athena。Athena 陪小主人在小区内玩耍，照看他的安全。小主人看到

另一个孩子把一个特别的玩具落在了椅子上，小主人认出那是一个限量版的玩具，由于比较贵父母一直

不给买。为了得到这个玩具，小主人命令 Athena 过去把玩具拿走。 
偏袒：W 市的一户家庭购买了 Athena。这天邻居带自己的孩子来玩，两个孩子比赛画画，由 Athena

出题并判断谁获胜。两个孩子学画画都很努力，输给对方会打击其自尊心和自信心。最后邻居家的孩子

明显画的更好，但男主人为了使自己的孩子赢得比赛，命令 Athena 必须判定自己的孩子获胜。 
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