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Wstep

Krzysztof Wojdyto

Znajdujemy sie na poczgtku wielkiej i fascynujgcej debaty na temat kolejnego etapu

rozwoju robotyki.

Do obecnoéci robotéw w naszym codzien-
nym zyciu zdazyliSmy si¢ juz przyzwyczaic.
Towarzysza nam w wykonywaniu bardzo
wielu czynnosci. Nadchodzaca rewolucja
w zakresie robotyki wprowadza jednak trzy
zasadniczo nowe, nieznane nam na taka skale
elementy. Po pierwsze, nowa generacja robo-
tow cechuje si¢ daleko posunigta autonomia
w dzialaniu. Sa roboty, ktore dzigki zaawan-
sowanym algorytmom maja zdolnos¢ do po-
dejmowania autonomicznych decyzji o wyko-
nywanych dziataniach, bez udziatu czlowieka.
Po drugie, nowa generacja robotéw jest stwo-
rzona do aktywnego dzialania w przestrzeni
publicznej. Po trzecie, roboty to urzadzenia,
ktére funkcjonujg aktywnie we wszechobec-
nej sieci. Moga korzysta¢ z zasobow informa-
cyjnych sieci, zdalnego sterowania, a sensory,
w ktére sa wyposazone, dostarczaja do sieci

wysoko przetworzone informacje.

W konsekwencji, w perspektywie najblizszych
kilku lat staniemy przed koniecznoscig stwo-
rzenia zasad koegzystencji autonomicznych
robotéw i ludzi. Roboty beda nas zastgpowac
w wielu rutynowych, niewygodnych lub nie-
bezpiecznych czynnosciach, aktywnie wspie-
ra¢ osoby niesamodzielne (np. wyreczajac je
w robieniu zakupdéw), samochody bez kie-
rowcy beda poruszaé si¢ po naszych drogach,
a nad naszymi glowami bedg lataly bezzalo-
gowe samoloty. W odréznieniu od zdecydo-

wanej wickszosci znanych nam dzisiaj robo-

tow maszyny te nie beda sterowane przez
czlowieka; beda podejmowaly wlasne decy-
zje, elastycznie reagujac i dostosowujac sie¢ do
zmian zachodzacych w otoczeniu (np. sytuacji

na drodze).

Wzajemna interakcja pomigdzy robotami
a ludZzmi stanowi ogromne wyzwanie dla pra-
wa. Powstaje konieczno$¢ zakreslenia zasad
tworzenia oraz dziatania robotéw, a takze
zasad odpowiedzialnodci za ich dziatanie.
Systemy prawne beda musialy rozstrzygnac,
jakie sa granice autonomii robotéw i jak sku-
tecznie kontrolowac przestrzeganie wyzna-
czonych granic. By¢ moze glebokiej przebu-
dowie beda musialy ulec najbardziej funda-
mentalne zasady znanego nam prawa, w tym
pryncypia prawa cywilnego. W obliczu coraz
wickszej zdolnosci wspodlczesnych robotdéw
do tworczego dzialania pojawiajg si¢ nawet
koncepcje zakladajace koniecznos$¢ stworze-
nia nowej kategorii podmiotu prawa w posta-

ci autonomicznych robotéw.

Wspomniane dylematy predzej czy pozniej
beda musialy zostaé rozstrzygnicte réwniez
na poziomie prawa polskiego i europejskiego.
Pierwsze dzialania zmierzajace do dostoso-
wania polskiego prawa do nowej sytuacji sq
juz widoczne. Coraz wigksza popularnosé
dronéw wymusita dokonanie pewnych zmian
w przepisach prawa lotniczego. Mozna prze-
widywaé, ze w najblizszym czasie podobne

zmiany beda konieczne w zakresie przepisow
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o ruchu drogowym w zwigzku z coraz bar-
dziej zaawansowanymi pracami nad rozpo-
czgciem seryjnej produkeji samochodéw bez
kierowcy. To jednak dopiero poczatek czeka-

jacych nas zmian.

Warto juz teraz zastanowi¢ si¢ nad stworze-
niem kompleksowych regulacji dotyczacych
robotyki réwniez z tego powodu, ze jest to
jedna z najprezniej rozwijajacych si¢ galezi
wspolczesnej gospodarki. Stworzenie regula-
cji przyjaznych dla rozwoju robotyki moze
bardzo istotnie przyczynic si¢ do zwigkszenia

dynamiki rozwoju gospodarczego.

Podstawowym celem niniejszej publikacji jest
wstgpna ocena stopnia przygotowania pol-
skiego prawa na nadchodzaca rewolucje. Ze
wzgledu na zlozono$¢ zagadnienia silg rzeczy

publikacja dotyka jedynie wybranych aspek-

Nowe zycie z robotami

tow. Z uwagi na znikoma liczbe regulacii,
ktére odnosza si¢ do robotyki, koncentrujemy
si¢ raczej na stawianiu pytan i sygnalizowaniu
pewnych zagadnien niz na udzielaniu goto-
wych odpowiedzi. Wyzwania prawne stawiane
przez nows faz¢ robotyki bedziemy starali si¢
przesledzi¢ na przykladzie autonomicznych
robotéw w postaci dronéw, samochodow bez
kierowcy oraz autonomicznych komputeréow
zdolnych do tworzenia wytworéw, ktoére mo-

ga by¢ przedmiotem praw autorskich.

Mamy nadzieje, ze nasza publikacja przyczyni
si¢ do wzrostu zainteresowania prawnymi
aspektami robotyki oraz do zintensyfikowania
dyskusji nad podejsciem polskiego prawa do

nadchodzacej rewolucji.

Piotr Rutkowski

Nasze wyobrazenie o codziennym obcowaniu z robotami uksztattowata fantastyka nauko-

wa. Wstuchiwanie sie w dylematy zyciowe myslqcych maszyn to jednak na razie odlegta

perspektywa. Dzisiaj musimy sie zastanowié, czy w naszym otoczeniu jest juz miejsce dla

maszyn dziatajqcych bez bezpoéredniego nadzoru cztowieka.

Trudno powiedzieé, czy nadchodzace czasy
zostang kiedy$ nazwane poczatkiem ery robo-
tow, ale bez watpienia wokol nas pojawi sie
bardzo wiele uzytecznych maszyn, ulatwiaja-
cych prace i wykonywanie codziennych czyn-
nosci. Nalezy jednak odrzuci¢ wyobrazenia
rodem z science-fiction. Roboty to nieckoniecznie
humanoidalne twory, ktérych zadaniem be-
dzie przyniesienie drinka 1 gazety rozpartemu
na fotelu wlascicielowi. W podzespoly
1 oprogramowanie sztucznej inteligencji moz-
na wyposazy¢ prawie kazdy rodzaj maszyny

lub urzadzenia. W tym sensie robotyzacja

bedzie wszechobecna 1 spowszednieje tak jak
automatyzacja zainicjowana w poczatkach ery
przemyslowej. Juz dzi§ innowacje pojawiaja
sic w naszym zyciu niemal niezauwazalnie
1 z reguly nie zastanawiamy si¢ nawet, jakie

nowe rozwigzania techniczne im stuza.

To, co dzi§ okreslamy jako nowg faze rozwo-
ju robotyki, wynika z przelamania szeregu
zlozonych barier technologicznych, ograni-
czajacych powstawanie zlozonych konstruk-
cji. Wczedniej automatyzacja w wielu przy-

padkach byla nieoplacalna, skomplikowana
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lub nazbyt ryzykowna. Na dodatek sankcjo-
nowaly ja normy prawne. Ze wzgledéw bez-
pieczenstwa dla wielu rodzajow maszyn wy-
magano wyznaczenia konkretnej osoby od-
powiedzialnej za nadzér nad praca maszyny,
a co za tym idzie — réwniez za ewentualne
skutki szkéd spowodowanych przez jej dzia-
tanie. Nadzér taki czesto wymagal uzyskania
uprawnien, niekiedy weryfikowanych w for-
mie panstwowych egzaminéw, co z kolei
przyczynilo si¢ do tworzenia wyspecjalizowa-
nych organéw administracji. Swiadectwa kwa-
lifikacji wbudowano w system wszystkich
dziedzin uwarunkowanych technologicznie,
jak prawo morskie, lotnicze, drogowe, kole-
jowe czy budowlane. Cze$¢ uprawnien z cza-
sem okazala si¢ odchodzacym reliktem, czgs§é
(np. w przemysle) delegowano poza admini-
stracje, cze$¢ jednak nadal obowigzuje. Dlate-
go na obecnym poziomie rozwoju robotow,
przy braku standaryzacji rozwiazan technicz-
nych gwarantujacych ich bezpieczne dzialanie
w kazdych warunkach, trudno uzyskaé¢ akcep-
tacjec dla zmiany przepisow dopuszczajace]
wprowadzenie do przestrzeni publicznej cal-
kowicie autonomicznych robotéw, ktérych
nie nadzoruje w czasie rzeczywistym opera-

tor, kierowca, pilot lub maszynista.

Technologie robotyki sa juz niezle rozpozna-
ne. Spragniony nowosci rynek wymusza na
instytucjach regulujacych pozwolenia na testy
pilotazowe, ktére w przekazie marketingo-
wym prezentowane sg jak rozwigzania w pel-
ni komercyjne. Na razie sa one jednak mozli-
we tylko na $cisle okreslonych zasadach. Ro-
boty dopuszcza si¢ tez do stalej eksploatacji
w dobrze sparametryzowanych i wymodelo-
wanych systemach zamknigtych, jak na przy-
ktad wydzielone linie transportu szynowego.

Robot z siecig
Chyba najwazniejszy dla rozwoju robotyki

jest postep w technikach przetwarzania in-

formacji. Inzynierowie, informatycy i mate-
matycy nauczyli si¢ algorytmizowac wiele
procesow i struktur, moze nie dzigki jakiemu$
nadzwyczajnemu postgpowi w naukach ma-
tematycznych, ale dzi¢ki pozyskanej umiejet-
nosci wykorzystania systeméw  szybkiego
przetwarzania danych, czyli komputerow.
Mozliwosci obliczeniowe staly si¢ katalizato-
rem rozwoju i zwigkszenia dostepnosci tech-
nologii wykorzystywanych w robotyce: me-
chanice, elektronice, nanotechnologiach, op-
tyce, sensorach, technikach przetwarzania
obrazéw, technikach zasilania i magazynowa-

nia energii czy technologiach materialowych.

Marzenie o robotach myslacych jak czlowiek,
czyli odczuwajacych réwniez emocje i ludzkie
dylematy, zdominowalo na lata fantastyke
naukows, ale dwudziestowieczni tworcy chy-
ba rzadko zdawali sobie sprawe, ze silniej-
szym niz automatyka impulsem rozwojowym
w nowoczesnej gospodarce bedzie usiecio-
wienie i mobilno$é. Teraz kazde urzadzenie
moze mie¢ dostep i mozliwos¢ korelowania
zasobéw informacji, aplikacji 1 ustug, ktére

stworzylo wielu réznych uzytkownikow.

Dzigki zintegrowanym szybkim procesorom
oraz pojemnym ukladom pamigci roboty staja
si¢ coraz bardziej autonomiczne. Mozna je
oprogramowaé w sposob pozwalajacy im
dziata¢ samodzielnie prawie w kazdej sytuacii.
Ale dzi¢ki interakcji z zewnetrznymi syste-
mami informacyjnymi za posrednictwem sieci
robot staje si¢ tez cze$cig systemu. Moze
uczy¢ sie 1 analizowac¢ informacje z wykorzy-
staniem narzedzi sieciowych oraz zewnetrz-
nych ustug, np. nawigacyjnych takich jak
GPS. Robot moze uczestniczy¢ w dzialaniach
duzych zespoléw. Tak jest np. z wyposazo-
nym z sensory wojskowym dronem, ktérego
obstuga zajmujq si¢ stuzby rozpoznania i wy-
wiadu, dostarczajace przetworzone informa-

cje oddzialowi zolnierzy wykonujacych zada-
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nie w terenie. Mozna si¢ zatem zastanawiac,
na ile robotyka powinna dazy¢ do autono-
micznosci, skoro mozliwosé korzystania
z sieci stala si¢ atrybutem wigckszosci nowo-
czesnych rozwiazan technicznych, z ktérymi

mamy do czynienia.

Samochdd bez kierowcy to nie tylko autono-
miczny robot, ktoéry zna trase, wie jak bez-
piecznie dojecha¢ z predkoscia dostosowana
do biezacych warunkéw, unikajac zagrozen
drogowych, a na koncu idealnie zaparkuje.
Producenci samochodéw oraz twoércy podze-
spolow elektronicznych wykorzystywanych
W motoryzacji zastanawiaja si¢ obecnie, jak na
przyszte konstrukcje samochodu wplynie
mozliwos¢ stalego faczenia z siecia. Na doda-
tek na rynku motoryzacyjnym pojawili si¢
nowi gracze, bo samochody — roboty chca
produkowaé potentaci branzy teleinforma-

tycznej: Google 1 Apple.

Tymczasem zarzadcy drég i samorzady wielu
miast §wiata buduja obecnie systemy inteli-
gentnego transportu. To jasne, ze moduly
obslugi przysztych samochodéw beda zinte-
growane z ustlugami dostgpnymi za posred-
nictwem sieci, a autonomiczno$¢ bedzie
oznacza¢ nie tyle zwolnienie pasazera z roli
kierowcy, ile zapewnienie bezpiecznych reak-
cji w sytuacjach trudnych, réwniez gdy pola-

czenie sieciowe zostanie zakldcone.

Autonomiczno$¢ samochodu mogacego si¢
poruszac bez kierowcy stanie si¢ w przyszto-
$ci dominujacym rozwiazaniem ze wzgledu na
wygode pozwalajaca pasazerom skupi¢ si¢ na
innych dzialaniach lub na odpoczynku.
Z prawnego punktu widzenia taki system
transportu  bedzie wymagal dostosowania
obecnych uregulowan, by¢ moze na poziomie
wykraczajacym poza prawo transportowe.
Warto jednak pamigta¢ pragmatyczny poglad
wielu obecnych producentéw samochodéw,

uwazajacych, ze samochdd nalezy projekto-

waé z mysla o wlascicielu, ktéry lubi prowa-
dzi¢ swa maszyng, panowac nad szybkoscia
1 przestrzenia. Podobny rodzaj emocji ciagnie
przeciez ludzi do lotnictwa lub na morze. Im

wystarczy takie prawo, jakie jest.

Z dzisiejszej perspektywy roboty sa potrzebne
przede wszystkim jako narzedzia wspomaga-
jace nas w czynnosciach rutynowych lub
w tych, ktore przekraczaja nasze zdolnosci
percepcyjne lub fizyczne. Odpowiednio skon-
struowany i oprogramowany robot moze by¢
silniejszy, bardziej precyzyjny, moze skutecz-
nie operowaé specjalnie przygotowanymi
narzedziami w miejscu, w ktore czlowiekowi
trudno byloby si¢ dosta¢ lub w ktérym praca
bylaby dla cztowieka ucigzliwa lub niebez-

pieczna.

Algorytm niemozliwego

Podstawowym problemem 1 granicg uzytecz-
nosci robotéw jest mozliwo$¢ opracowania
stosownych algorytméw. Przyklad coraz po-
pularniejszych drukarek 3D pokazuje, ze mo-
zemy latwo stworzy¢ przedmiot, ktérego
wykonanie recznie tradycyjnymi narzedziami
byloby trudne lub niemozliwe. Nie wszystko
jednak potrafimy opisac, a tym bardziej prze-
tozy¢ na algorytmy maszynowe. Chocby
prawnicy wiedza dobrze, ze prawa nie da si¢
skutecznie zalgorytmizowaé, bo kazda sprawa

wymaga indywidualnego podejscia.

Na stan prawdziwej fizycznej przestrzeni
wplywa tak wiele czynnikéw, ze kazdy opis,
préba uporzadkowania musi zawiera¢ bledy.
Potwierdzaja to prawa fizyki statystycznej.
Migdzy

ogromnymi nakladami zlozone technicznie

innymi  dlatego  konstruowane
konstrukcje, samoloty lub statki kosmiczne
czasem si¢ psuja. Ewolucja przystosowala nas
do w miar¢ bezpiecznego i skutecznego zycia
w zmiennym S$rodowisku 1 radzenia sobie

z bledami, niewygodami, a nawet lzejszymi
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chorobami, ale sami nie do konica rozumiemy
mechanizmy funkcjonowania wlasnego orga-
nizmu i sposobu myslenia. Dlatego zawsze
bedziemy mie¢ problemy ze skonstruowa-

niem uniwersalnego robota.

I tak na przyktad robot medyczny sterowany
przez chirurga moze wykonywaé precyzyjne
czynno$ci w sposob nieosiggalny dla reki
uzbrojonej w skalpel. Robot podlaczony do
zasobéw bazodanowych moze na podstawie
analiz porownawczych blyskawicznie zdia-
gnozowac sytuacje chorobowa, ktorej lekarz
nie zauwazy, bo nie mial z nia nigdy do czy-
nienia. Jednak lekarz — czlowiek, kierowany
nieprzektadalnym na dotad znane algorytmy
doswiadczeniem wlasnego zmystu dotyku,
potrafi podja¢ decyzj¢ w oparciu o fakture
tkanki lub jej migkkos§¢. Nie zawsze potrafili-
bysmy wyjasni¢ na uzytek robota, co przycia-
gneto nasza uwage. Dlatego roboty pozostana
gléwnie nadzorowanymi przez nas narze-

dziami wspomagajacymi.
Nie nazbyt samodzielny

Ostatnio spore nadzieje poklada si¢ w robo-
tach — opiekunach towarzyszacych osobom
starszym lub niesamodzielnym. Dla starzeja-
cej si¢ Europy ten aspekt polityki spotecznej
to powazne wyzwanie. Roboty tego rodzaju
moga migdzy innymi pomaga¢ w prostych
czynno$ciach domowych, by¢ zapasows pa-
migcig dla oséb z postepujaca demencia,
zwigkszy¢ mobilno$¢ oséb z uposledzonymi
zdolno$ciami motorycznymi, a takze popra-
wi¢ komunikacj¢ z otoczeniem, zaréwno bli-
skim, jak i na odleglosé. Testy pilotazowe
pokazuja, ze bardzo istotny jest tez aspekt
towarzyski. Mozliwo§¢ rozmowy z maszyna

wyposazona w inteligentny modul mowy

bywa nie tylko akceptowana, ale tez pozadana
przez osoby cierpiace z powodu ograniczenia
wiezi z realnym spoleczenstwem. Obiecujaca
jest tez rehabilitacja oséb z demencja z po-
moca specjalnie przystosowanych gier. O ile
jednak oprogramowanie robota — opiekuna
nie budzi wigkszych kontrowersji, o tyle pro-
bleméw natury prawnej dostarczy kwestia
ochrony praw osobistych, w tym prywatnosci
osob, ktére wskutek zdalnego wplywania na
sposob dzialania robota bylyby nadmiernie
nadzorowane rodzing,

przez opiekunow

prawnych lub urzednikéw opieki spoteczne;.

Dzialajacy w przestrzeni publicznej autono-
miczny robot, pomimo wzbogacenia w senso-
ry doskonalsze niz zmysly cztowieka, podla-
czenia do sieci i zdolnosci do szybszego niz
czlowiek przetwarzania informacji, wcale nie
musi mie¢ tatwego ,,zycia”. Nie sprzyja mu
ksztaltowana przez ostatnie 20 lat doktryna
prawnej ochrony prywatnosci. Czlowiek —
przynajmniej na wiasny uzytek — moze robi¢
co chce z gromadzonymi przez cale Zycie
informacjami  wrazliwymi:  zapamietanymi
twarzami, nazwiskami znajomych i nieznajo-
mych, wiedza o ich uczuciach i zachowaniach.
Interakcje z otoczeniem sa podstawa do-
$wiadczenia zyciowego, buduja nasza psychi-
ke, kulture 1 zachowanie. Tymczasem od ma-
szyny zadamy anonimizowania, a nawet za-
pominania na zadanie. Czy jednak jesteSmy
juz gotowi do debaty na temat prawa maszyny
do ochrony osobistej pamigci? O takich
aspektach rozwoju robotyki tez warto pomy-

§led.



Trzy przyktady nowych robotéw

Rafat Kuchta

Samochody poruszajqce sie bez kierowcy, inteligentne superkomputery malujgce obrazy

oraz autonomiczne drony do robienia zdjg¢ — oto wybrane kierunki rozwoju wspétczesnei

robotyki.

Pierwsze wspolczesne roboty zaczely po-
wstawa¢ dopiero w drugiej polowie XX wie-
ku, lecz sama idea maszyny zast¢pujacej
czlowieka w wykonywaniu okreslonych zadan
pojawita si¢ duzo wczesniej — juz Leonardo
da Vinci zaprojektowal przypominajacego
czlowieka robota-rycerza. Dzi§ mozna mowic
o nowym etapie w rozwoju robotyki, ktérego
charakterystyczna cecha jest z jednej strony
nieobecno$¢ ludzkiego operatora, z drugiej
za$ — radykalne zwigkszenie obecnosci robo-
tow w przestrzeniach dotychczas zarezerwo-
wanych dla ludzi. Robotéw, warto dodad,
podiaczonych do sieci, co ogromnie zwigksza

ich mozliwosci dzialania.

Wigkszo$¢ istniejacych robotéw, jesli w ogodle
moze funkcjonowaé bez udziatu czlowieka,
jest skrepowana z gory okreslonym, mniej lub
bardziej elastycznym schematem (progra-
mem) dzialania. Przykladem moga by¢ roboty
przemyslowe — zaprogramowane do wyko-
nywania okreslonych zadan na wyznaczonym
odcinku tasmy produkeyjnej, niejako przypi-
sane do konkretnej przestrzeni i przewidy-
walnej sytuacji. Natomiast nowe roboty ,,0d-
rywajq si¢ od tasmy produkcyjnej” i zaczynaja
wchodzi¢ w interakcje z otoczeniem. Doce-
lowo maja one dziala¢ w pelni autonomicznie
— robot bedzie samodzielnie analizowal do-
starczane mu informacje i podejmowal decy-
zje w zmiennych, nieprzewidywalnych oko-
licznosciach, zgodnie z modelem sense — think
— act. Ewentualna ingerencja czlowieka bedzie
konieczna tylko wtedy, gdy zawioda kierujace

maszyng algorytmy — z czasem coraz rzadziej,

o ile tylko bedziemy w stanie zdefiniowac
tego rodzaju algorytmy dla zlozonych proce-

SOw.

Paradoksalnie, ze wzgledu na swe funkcje
roboty te beda zmuszone do koegzystencji
z ludzmi w wigkszym niz dotychczas stopniu.
Do rozwigzania zwiazanych z tym proble-
méw, takich jak komunikacja na linii robot-
czlowiek czy zapewnienie bezpieczenstwa,
prawa robotyki wymyslone przez Isaaca Asi-
mova moga okaza¢ si¢ niewystarczajace. Po-
trzeba wypracowania odpowiednich regut jest
o tyle pilna, ze roboty juz dzi§ $miato wkra-
czaja w zycie spoleczne. Przoduje w tej dzie-
dzinie Japonia. Przykladowo w 2010 r. zade-
biutowata tam HRP-4C ve/ Miim — wokalistka,
tancerka, robot. W Nagasaki zas w lipcu
2015 r. zostanie otwarty hotel, w ktérym ro-
boty beda obslugiwaly gosci razem z innymi
pracownikami. Z kolei Pepper, stworzony dla
jednej z japonskich sieci komérkowych, ma
dotrzymywac ludziom towarzystwa, rozpo-
znajac emocje 1 zabawiajac ich rozmowa
w kilku jezykach. Natomiast Amerykanie po-
deszli do sprawy bardziej pragmatycznie —
jedna z sieci marketéw budowlanych ,,zatrud-
nita? w  swoich  sklepach  robotow-
sprzedawcow, ktorzy pomagaja klientom w
znalezieniu poszukiwanych produktéw. To
tylko kilka konkretnych przykladow zwigk-
szajacej si¢ obecnosci robotéw w zyciu czlo-
wieka. Spogladajac z oddali, mozna pokusic
sic o probe zarysowania kilku ciekawych

trendéw w rozwoju robotyki.



Niewidzialny szofer

Chociaz wcale nie przypominaja ich humano-
idalnych wyobrazen, na miano robotéow za-
stuguja réwniez autonomiczne samochody.
Pracuja nad nimi inzynierowie wielu firm —
nie tylko koncernéw motoryzacyjnych, ale
takze Google’a, Ubera czy, jak glosi plotka,
Apple’a. Pojazdy te maja uwolni¢ nas od nu-
zacej koniecznos$ci samodzielnego siadania za
kierownica, zwigkszajac ilo§¢ czasu wolnego,
jak rowniez zmniejszy¢ liczbe wypadkow,
oszczedzaé paliwo, efektywniej wykorzysty-
waé istniejaca sie¢ drog, a nawet rozwigzac
palacy problem permanentnego niedoboru
miejsc  parkingowych. Takséwka-robot po
dowiezieniu jednego pasazera na miejsce
przeznaczenia bedzie mogla samodzielnie
pojecha¢ po kolejnego dzigki wyposazeniu
w systemy pozwalajace na kierowanie autem

bez udziatu czlowieka.

Jeszcze wazniejsze sa jednak urzadzenia po-
zwalajace pozyskiwaé informacje na temat
otoczenia 1 na tej podstawie podejmowaé
decyzje o sposobie wykorzystania tych syste-
méw. W ruchu drogowym moze wystapic
mnoéstwo sytuacji wymagajacych niemal na-

tychmiastowej reakcji — robot musi ,,do-
strzec” pleszego wbiegajacego na jezdni¢ czy
tez ,,zauwazy¢’ przeszkode do ominigcia.
Pozwala na to kilka rozwiazan, ktére sa sto-
sowane jednoczes$nie na wypadek awarii jed-
nego z nich. Autonomiczne samochody mo-
nitorujg otoczenie przy uzyciu wielu senso-
réw, miedzy innymi radaru, kamer czy tech-
nologii LIDAR, pozwalajacej oceni¢ odle-
glos¢ za pomocy lasera. Ze wzgledu na niedo-
skonalosci stosowanych urzadzen s3 one
uzupelniane  specjalnymi  mapami  tras,
uwzgledniajacymi polozenie znakéw drogo-

wych czy sygnalizacji $wietlnej.

W przysztosci bezzalogowe auta majg takze

komunikowac si¢ miedzy sobq (vebicle-to-vebicle,

17217) i wymienia¢ informacje z elementami
infrastruktury drogowej (vebicle-to-infrastructure,
172I). Najpierw konieczne bedzie jednak
unowocze$nienie istniejacych pojazdéw oraz
infrastruktury, co zapewne nastapi dopiero
wraz z rozpoczeciem masowej produkcji au-
tonomicznych samochodéw. Juz teraz jednak
wdrazana w zycie koncepcja ,.internetu rze-
czy” (Internet of Things) moze stuzy¢ tym pla-
nom. Autonomiczne samochody beda mogty
komunikowa¢ si¢ 1 wymieniaé¢ informacje
z innymi urzadzeniami w okolicy, przetwarza-
jac otrzymane dane i wykorzystujac je w reali-
zacji zadan. Producenci deklaruja, Ze pierwsze
modele, pozwalajace przekaza¢ robotowi
kontrole nad autem przynajmniej w niekto-
rych sytuacjach, pojawia si¢ na rynku juz
w 2020 r. Nie s3 to bynajmniej czcze marke-
tingowe przechwatki, bowiem wiele firm
prowadzi zaawansowane testy plenerowe
w Stanach Zjednoczonych oraz w Wielkiej

Brytanii.

Robot-przestepca, robot-lekarz, a moze
robot-maestro?

Jaki§ czas temu szwajcarskie wladze skonfi-
skowaly fragment wystawy artystycznej, na
ktorej pokazywano towary zakupione przez
bota — program komputerowy, ktéry doko-
nywal anonimowych, losowych zakupow na
internetowym czarnym rynku. Dysponowat
on budzetem w wysokosci 100 dolaréw tygo-
dniowo i nabyl m.in. podrobiong torebke
1 dzinsy, czapke bejsbolowke z ukryta kamera,
ale takze 10 tabletek ecstasy oraz stalszowany
wegierski paszport. Czy w ogdle doszlto do
popetnienia przestepstwa? Jesli tak, to kto
ponosi odpowiedzialno§¢ karna? Wraz z po-
jawianiem si¢ programéw komputerowych,
ktére nie wymagaja szczegbélowych polecen
czlowieka, coraz trudniej udzieli¢ odpowiedzi
na pytania o odpowiedzialno$¢ za ich dziala-

nia.



Jednym z takich programoéw jest Watson, su-
perkomputer stworzony przez firme IBM,
jeden z najbardziej zaawansowanych tego
rodzaju systeméw. Watson w 2011 r. zwycie-
zyl w amerykanskim teleturnieju Jeopardy!
(pierwowzorze polskiego 1a banque) dwodch
najlepszych zawodnikéw w historii zabawy.
Nie byl to pierwszy sukces IBM — juz
w 1997 r. inny superkomputer, Deep Blue,
pokonal Garry’ego Kasparowa. Szachy wy-
magaly jednak zupelnie innego podejscia niz
Jeopardy!, gra, ktéra polega na odgadywaniu
hasel na podstawie krotkich, jednozdanio-

wych wskazowek.

Watson mogl osiagnac sukces dlatego, ze byt
zdolny do analizy 1 przetwarzania jezyka natu-
ralnego, czyli jezyka, ktérym na co dzien po-
stuguja si¢ ludzie. Komputer potrafil odczy-
ta¢ wskazowke 1 przeszuka¢ dostepne mu
zrédla informacji (m.in. pelny tekst Wikipe-
dii). Jednak zamiast przedstawi¢ tradycyjng
liste¢ wynikéw niczym wyszukiwarka interne-
towa, Watson sporzadzal kilka wariantéw od-
powiedzi, ocenial ich trafno$¢ i prezentowat
te, ktora uznal za najbardziej prawdopodob-
na. Do zwyciestwa komputera przyczynita sie
tez jego zdolnos¢ uczenia si¢ — przed finatem
rozegral wiele probnych gier, wypracowujac
optymalna strategi¢c. Opisany sposob dziata-
nia Watsona, ktoéry ma nasladowac¢ myslenie
czlowieka, okresla si¢ jako cognitive computing.
Umozliwia on blyskawiczng analiz¢ duzych
ilosci informacji 1 przedstawienie jej rezulta-
tOw w sposob przystepny i zrozumialy dla
czlowieka. Dzisiaj nowe wersje Watsona mie-
dzy innymi proponuja onkologom warianty
terapii dla pacjenta na podstawie analizy jego
danych medycznych oraz badan naukowych,
a takze udzielaja klientom instytucji finanso-
wych porad inwestycyjnych dostosowanych

do ich sytuacji.

Niektére superkomputery przejawiaja ambicje
w dziedzinie sztuk picknych. Na przykiad
Lamus, Klaster komputerowy na Universidad
de Malaga w Hiszpanii, to milos$nik muzyki
powaznej. Stworzyl on 10 utwordw, lecz nie
mogl, przynajmniej na razie, samodzielnie ich
nagra¢ — wyreczyla go w tym Londynska Or-
kiestra Symfoniczna. Tak powstaly album
zostal zatem skomponowany w calosci bez
udziatu cztowieka. Z kolei w galeriach sztuki
mozna czasami natknac si¢ na obrazy nama-
lowane wirtualnym pedzlem przez programy
takie jak AARON czy The Painting Fool.
Roboty moga jednak postugiwac si¢ réwniez
pedzlem jak najbardziej realnym, tak jak stwo-
rzony na niemieckim Universitit Konstanz
e-David. Dziela robotéw nie tylko zachwyca-
ja, przynajmniej niektorych, ale tez wywoluja
dyskusje, zaréwno o naturze tworczosci,
jak 1 o ochronie przystugujacej jej na gruncie

prawa autorskiego.

Czy to ptak? Czy to samolot? Nie, to
dron!

Wedlug definicji uzywanej przez amerykan-
skie sily zbrojne drony to bezzalogowe statki
powietrzne, pilotowane zdalnie przez czlo-
wieka badz zdolne do samodzielnego lotu.
W przypadku tych ostatnich mozna juz zatem
moéwi¢ o robotach, nieco przypominajacych
autonomiczne samochody, ktére dzigki od-
powiedniemu oprogramowaniu utrzymuja si¢
w powietrzu 1 wykonuja okreslone zadania.
Do niedawna rozwdéj dronéw byt sponsoro-
wany gléwnie przez armi¢ — wykorzystywano
1 wykorzystuje si¢ je do celéw rozpoznawczo-
wywiadowczych oraz walki z przeciwnikiem.
Obecnie projektowane drony cywilne maja
znacznie wigcej zastosowan: od zasilanych
energig sloneczng jednostek o ogromnej roz-
pictosci skrzydel, ktore przez wiele miesigcy
bez ladowania maja stuzyé jako mobilne

punkty dostepu do internetu, poprzez sred-
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niej wielkosci drony transportujace paczki czy
nagrywajace filmy, az po stworzone na
Harvardzie miniaturowe RoboBees wielkosci
monety, ktére korzystajac z tzw. inteligencji
roju (swarm intelligence) maja m.in. poszukiwac
ofiar katastrof, zapyla¢ roéliny, monitorowac
ruch samochodowy czy umozliwiaé badanie
srodowisk niebezpiecznych dla czlowieka.
Niektore rozwigzania silnie inspiruje natura —
przypominajacy kolibra Nano Hummingbird
ma by¢ doskonalym szpiegiem, a grupie we-
gierskich naukowcéw udalo si¢ sprawi¢, by
10 autonomicznych dronéw utworzylo

w locie klucz niczym stadko kaczek.

Na razie jednak ogromna popularnoscia cie-
sza si¢ drony zdalnie sterowane przez czlo-
wieka. W grudniu 2014 r. amerykaniska Fede-
ral Aviation Administration uruchomita na-

wet specjalna kampani¢ informacyjna pod

hastem Know Before You Fly (w wolnym ttuma-
czeniu: ,,Co powiniene$ wiedzie¢ przed star-
tem”), spodziewajac si¢, ze beda one czestym
prezentem S$wiatecznym. Niektére drony juz
moga dziala¢ samodzielnie w pewnych sytua-
cjach, np. automatycznie ladujac w razie utra-
ty polaczenia z operatorem lub wejscia
w przestrzen powietrzng w poblizu lotnisk
(tzw. geofencing) czy tez podazajac wczesniej
wyznaczona trasa. W przyszlosci dronow
autonomicznych bedzie przybywa¢ — juz
w drugiej polowie 2015 r. na rynku ma si¢
pojawi¢ kilka miniaturowych maszyn, takich
jak ZANO czy HEXO+, przeznaczonych do
nagrywania filméw i robienia zdjeé, ktore
maja samodzielnie podazac za uzytkownikiem

oraz omija¢ przeszkody.

Kto odpowiada za robota?

Krzysztof Wojdyto

Zagadnienie odpowiedzialnosci za dziatania robotéw znalazto sie w samym centrum de-

baty dotyczqcej prawnych aspektéw nowych form robotyki. Powigkszenie zakresu autono-

mii maszyn postawito nas przed koniecznoéciq udzielenia nowych odpowiedzi na najbar-

dziej fundamentalne pytania dotyczqce zasad odpowiedzialnosci.

Podstawowym powodem, dla ktérego reflek-
sja o zasadach odpowiedzialnosci nabrala
w odniesieniu do robotyki tak duzego zna-
czenia, jest fakt, ze wspolczesne roboty za-
czynaja si¢ cechowaé bardzo daleko posunieta
autonomia w procesie podejmowania decyzji.
Coraz wigksza liczba decyzji jest podejmowa-
na przez roboty bez bezposredniego udziatu
czlowieka. Decyzje te sa oczywiscie w duzej
mierze zdeterminowane algorytmem, ktory

zostal wprowadzony do systemu sterowania

robota. Mimo to, z uwagi na zlozonos$¢ oko-
licznosci faktycznych oraz ilos¢ zmiennych,
ktére wplywaja na podejmowane decyzje,
w wielu przypadkach nie sposob jest przewi-

dzie¢ konkretnego zachowania maszyny.

Proces ten dobrze ilustruje przyktad autono-
micznych samochodéw. System sensoréw
umieszczonych w pojezdzie dostarcza na bie-
zaco do systemu sterowania pojazdem ol-
brzymie ilosci danych, ktére stuza do podej-

mowania przez maszyne okreslonych dziatan.
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Jakkolwiek dzialania te s3 podejmowane
W oparciu o opracowany wczesniej algorytm,
zlozonos¢ oraz ilo§¢ zmiennych bedacych
podstawa decyzji o wyborze dziatania powo-
duje, ze ostateczny wybor nalezy do maszyny
1 nie sposéb go przypisa¢ bezposrednio kto-
rej$ z osob zaangazowanych w tworzenie
robota (np. autorowi algorytméw lub produ-
centowl poszczegolnych czesci). To maszyna,
bez jakiegokolwiek udzialu czlowieka, decy-
duje w sposéb autonomiczny np. o sposobie
omini¢cia przeszkody, naglym hamowaniu
czy przyspieszeniu.

Wraz z wejSciem robotéw w sfere publiczng
radykalnie wzrosnie liczba réznych interakeji
robotéow z ludZmi. Jest oczywiste, ze wraz
z rozwojem tych interakcji dziatania robotow
bedgq réowniez wywolywaly réznego rodzaju
szkody, zaréwno na osobie, jak i w mieniu.
Powstanie wtedy fundamentalne pytanie
o zasady ponoszenia odpowiedzialnodci za te
szkody. Pytanie to jest jak najbardziej zasadne
na gruncie prawa cywilnego. Jeszcze bardziej
jednak uswiadamiamy sobie jego znaczenie

w kontekscie zasad odpowiedzialnosci karnej.

Ponizsze rozwazania sa jedynie proba wpro-
wadzenia do bardzo zlozonego zagadnienia
odpowiedzialnosci za dzialania autonomicz-
nych robotéw. Na stopien komplikacji tego
zagadnienia wplywa m.in. réznorodnosé wy-
stepujacych w praktyce robotéw oraz zakres
ich mozliwych zastosowan. Bardzo trudno
jest przy takim zréznicowaniu ustali¢ jeden

uniwersalny model odpowiedzialnosci.

Odpowiedzialno$¢ cywilna

Rozwazania dotyczace odpowiedzialnosci
cywilnej ograniczamy jedynie do zasad odpo-
wiedzialnosci deliktowej oraz odpowiedzial-

nosci za produkt niebezpieczny.

Zgodnie z przedstawionymi powyzej uwaga-

mi okoliczno$cia, ktoéra odrdéznia autono-

miczne roboty od znanych nam dzisiaj roz-
wiazan technicznych, jest to, ze bezposred-
nim powodem wyrzadzonej szkody moze by¢
zasadniczo autonomiczne dzialanie maszyny.
Zwigzek przyczynowy niezbedny do zaistnie-
nia odpowiedzialnosci bedzie wigc istniat
przede wszystkim pomiedzy szkoda a dziala-
niem maszyny. W takim przypadku moze si¢
okaza¢, ze niemozliwe jest ustalenie zwiazku
przyczynowego (nawet posredniego) pomig-
dzy szkoda a okreslonym dzialaniem czlo-
wieka (np. tworcy algorytmu). Stanowi to
ogromne wyzwanie dla wspoélczesnego sys-
temu odpowiedzialnosci cywilnej, ktory nie-
watpliwie dazy do ustalenia osoby odpowie-
dzialnej za szkode. W przypadku dzialania
wywolanego przez autonomiczne decyzje

robota moze si¢ to okazac niemozliwe.

W praktyce mozna sobie wyobrazi¢ znacznie
bardziej ztozone stany faktyczne. Przyklado-
wo fabryczne uszkodzenie jednego z senso-
réw robota moze skutkowaé daleko idacy
deformacija procesow decyzyjnych robota, co
w konsekwencji moze spowodowaé powsta-
nie szkody. Mozliwe do wyobrazenia sa row-
niez sytuacje, w ktorych szkoda jest wynikiem
ewidentnych bledéow w algorytmie maszyny
(np. wprowadzenia do algorytmu autono-
micznych pojazdéw blednych zalozen doty-
czacych zasad ruchu drogowego). Nie mozna
réwniez wykluczyé, ze dzialania robota pro-
wadzace w konsekwencji do powstania szko-
dy beda wynikiem wlamania do systemu ro-
bota 1 zainstalowania zlosliwego oprogramo-
wania. Bardzo skomplikowane stany faktycz-
ne moga rowniez powstawa¢ w odniesieniu
do obecnych juz na rynku rozwiazan hybry-
dowych, ktore przewiduja cze¢Sciows automa-
tyzacje pewnych procesow przy jednocze-
snym nadzorze i kontroli czlowieka (np. au-
tomatyczne systemy wspomagania we wspol-
czesnych samochodach lub autopilot w samo-
lotach).
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Niewatpliwie brakuje w tej chwili komplek-
sowego uregulowania zagadnienia odpowie-
dzialnosci cywilnej za dzialania robotéw. Nie
jest to jednak obszar zupelnie nieuregulowa-

ny.

Najwicksze wyzwanie stanowia dla obecnego
systemu dzialania, ktore sa wynikiem w pelni
autonomicznych decyzji systemu operacyjne-
go robota, na ktérych ksztalt nie wplyneto
nieprawidlowe dzialanie systemu (np. uszko-
dzony sensor) ani ewidentne bledy w algo-
rytmie. W przypadku takich dzialan nie spo-
sob zidentyfikowac zwiazku przyczynowego
pomiedzy dzialaniem czlowieka a zaistniala
szkoda. Dlatego w odniesieniu do takich
szkéd nie bedziemy mogli wykorzystywaé
zdecydowanej wigkszosci funkcjonujacych
obecnie instytucji prawnych w zakresie od-
powiedzialnosci. Wickszo$¢ przepiséw doty-
czacych odpowiedzialnosci jest bowiem opar-
ta na zalozeniu, ze dzialanie bedace Zrédlem

szkody jest dzialaniem czlowieka.

Nie oznacza to jednak automatycznie, ze za
takie, w pelni autonomiczne, dzialania robo-
tow, nie bedzie mozna ponosi¢ odpowie-
dzialnos$ci. Juz dzisiaj istnieja bowiem w sys-
temie prawa wyjatki, ktore umozIliwiaja pono-
szenie odpowiedzialnosci cywilnej za dziala-
nia, ktorych bezposrednim sprawca nie jest
czlowiek. Dotyczy to przede wszystkim
szkéd wyrzadzonych przez zwierzeta (art. 431
Kodeksu cywilnego). Posiadacz zwierzecia
moze ponosi¢ odpowiedzialnos¢ za wyrza-
dzone przez nie szkody na zasadzie winy,
przy czym przepis ten przewiduje wzruszalne
domniemanie winy posiadacza zwierzecia.
Przywolany przepis, przynajmniej w obecnym
ksztalcie, nie bedzie mogl oczywiscie znalezé
zastosowania do robotéw, niemniej jednak
warto zastanowiC si¢, czy koncepcja przyjeta
w odniesieniu do odpowiedzialnosci za dzia-

ania zwierzat nie powinna by¢ punktem od-

niesienia dla przyszlych regulacji dotyczacych

odpowiedzialno$ci za dziatania robotow.

W przypadku, w ktérym roboty sa czedcia
przedsigbiorstwa, nie mozna wykluczy¢ od-
powiedzialnosci przewidzianej w art. 435 Ko-
deksu cywilnego. Prowadzacy na wlasny ra-
chunek przedsi¢biorstwo ponosi odpowie-
dzialno$¢ za szkode wyrzadzona przez ruch
przedsigbiorstwa. Warto jednak odnotowad,
ze prowadzacy przedsiebiorstwo moze zwol-
ni¢ si¢ z odpowiedzialnosci, jezeli szkoda
nastapila wylacznie z winy osoby trzeciej lub
z powodu sily wyzszej.

W przypadku autonomicznych robotéw be-
dacych jednoczesnie $rodkami komunikacji
zasady odpowiedzialnosci okresla zasadniczo
art. 436 Kodeksu cywilnego. Przewiduje on
mozliwo§¢  poniesienia  odpowiedzialnosci
przez posiadacza pojazdu na zasadzie ryzyka.
Jednoczesénie jednak przewiduje okolicznosci
egzoneracyjne w postaci np. wylacznej winy
osoby trzeciej lub sily wyzszej. Warto podkre-
§li¢ rowniez, ze w Swietle art. 436 § 2 Kodek-
su cywilnego w przypadku zderzenia pojaz-
déw odpowiedzialno§¢ ustala si¢ na zasadzie
winy, co wyklucza zastosowanie tego przepisu
do dzialan autonomicznych robotéw. Nieza-
leznie od powyzszego nalezy zastanowic sie,
czy ponoszenie przez posiadaczy autono-
micznych samochodéw odpowiedzialnosci za
wyrzadzone przez nie szkody jest rozwiaza-
niem stusznym. Stopien kontroli posiadaczy
tych samochodéw nad ich dzialaniami jest
bowiem bez

poréwnania mniejszy niz

w przypadku tradycyjnych pojazdow.

Dziatania robotéw zasadniczo juz dzisiaj mo-
gq powodowa¢ powstanie odpowiedzialnosci
za produkt niebezpieczny. Odpowiedzialnos¢
ta bedzie spoczywala przede wszystkim na
producentach robotéw. Warto jednak pod-
kresli¢, ze do powstania odpowiedzialnosci za

produkt niebezpieczny musza zaistnie¢ okre-
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slone przestanki. Zgodnie z art. 449" § 3 Ko-
deksu cywilnego produktem niebezpiecznym
jest produkt niezapewniajacy bezpieczenstwa,
jakiego mozna oczekiwaé, uwzgledniajac
normalne uzycie produktu. O tym, czy pro-
dukt jest bezpieczny, decyduja okolicznosci
z chwili wprowadzenia go do obrotu,
a zwlaszcza sposob zaprezentowania go na
rynku oraz podane konsumentowi informacje
o wlasciwosciach produktu. Producent nie
ponosi odpowiedzialnosci za produkt, gdy nie
mozna bylo przewidzie¢ niebezpiecznych
wlasciwosci  produktu, uwzgledniajac stan
nauki i techniki w chwili wprowadzenia pro-
duktu do obrotu. Mozna z duzym prawdopo-
dobienstwem zalozy¢, ze jezeli producent
robota wykaze, iz algorytm w systemie opera-
cyjnym robota zostal stworzony z nalezyta
starannoscia, a wszystkie podzespoly robota
dzialaly prawidlowo, bedzie moégl zwolnic¢ si¢
z odpowiedzialnosci za autonomiczne decyzje

podejmowane przez robota.

W sytuacjach, w ktorych bedzie mozliwe zi-
dentyfikowanie adekwatnego zwiazku przy-
czynowego pomiedzy dzialaniami robota
wyrzadzajacymi szkode a dziataniami okre-
slonych oséb (np. twoércy algorytmu lub pro-
bedzie

mozna rozwazaé¢ rowniez pociagniecie do

ducenta wadliwego podzespotu),
odpowiedzialnosci okreslonych oséb, w tym
na zasadzie winy. Tak bedzie przyktadowo
w przypadku ustalenia, ze okreslone dziatanie
robota bylo spowodowane uszkodzeniem
sensora, ktére z kolei wynikalo z braku nale-
zytej konserwacji ze strony wlasciciela robota.
Nalezaloby rozwazy¢, czy wiasciciel robota
nie powinien ponosi¢ w takiej sytuacji odpo-

wiedzialno$ci na zasadzie winy.

Na szczegolng uwage zastuguje w powyzszym

kontekscie zagadnienie odpowiedzialnosci
tworcéw aplikacji  wykorzystywanych przez

systemy operacyjne robotéw. Takiej odpo-

wiedzialnosci nie mozna z gory wykluczyé.
Mozna sobie bowiem wyobrazi¢ ewidentnie
bledny algorytm stworzony w taki sposob, ze
robot z zalozenia ma swoimi dzialaniami
narusza¢ przyjete zasady postepowania. Jezeli
ten wlasnie algorytm stal si¢ bezposrednia
przyczyng szkody wyrzadzonej przez robota,
trudno znalez¢é uzasadnienie dla wylaczenia
odpowiedzialnosci tworcy oprogramowania.
Podstawy takiej odpowiedzialnosci mozna
doszukiwa¢ si¢ w wielu przepisach, w tym
w przepisach przewidujacych odpowiedzial-
nos$¢ na zasadzie winy. Nie mozna réwniez
wykluczy¢ w takim przypadku odpowiedzial-
nosci za produkt niebezpieczny. Jakkolwiek
produktem niebezpiecznym moga by¢ jedynie
rzeczy ruchome, to odpowiedzialno$¢ za pro-
dukt niebezpieczny moga ponosi¢ réwniez
wytworcy  czesci  skladowych — produktu
(art. 449° Kodeksu cywilnego). Nalezy zgo-
dzi¢ si¢ z pogladami, ktére na podstawie
przywolanego przepisu prawa dopuszczaja
mozliwo§¢  poniesienia  odpowiedzialnosci
przez producenta oprogramowania zainsta-
lowanego w rzeczy ruchomej bedacej produk-

tem niebezpiecznym.

Z drugiej strony nalezy podkresli¢, ze zasad-
niczo przepisy prawa nie przewiduja obecnie
kryteridéw, ktoére pozwolilyby obiektywnie
oceni¢, czy dany algorytm spelnia kryteria
nalezytej starannosci czy nie. Oceny w tym
zakresie nalezaloby dokonywac¢ oddzielnie
w odniesieniu do kazdego analizowanego
przypadku, co w oczywisty sposob naraza nas
na arbitralno$¢ i rozbiezno$¢ rozstrzygniec.
Warto w tym kontekscie rozwazy¢ wprowa-
dzenie minimalnych wymogéw w  zakresie
tworzenia algorytméw dla robotéw, ktore
pozwolilyby ustali¢, czy dany algorytm jest
wykonany prawidlowo. W przeciwnym wy-
padku twoércom algorytméw beda grozily

arbitralne rozstrzygniecia w zakresie ich od-
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powiedzialnosci za szkody wywolane dziata-

niem robotéw.

Powyzsze komentarze prowadza do wniosku,
ze obowiazujace w tej chwili przepisy doty-
czace odpowiedzialnodci cywilnej wymagaja
dostosowania do szkéd wyrzadzanych dziata-
niami autonomicznych robotéw. Wprawdzie
czg$¢ istniejacych przepiséw bedzie mogla
by¢ zapewne stosowana w odniesieniu do
szkéd wyrzadzonych przez roboty, jednak
bardzo czg¢sto wigzaloby si¢ to z duzymi wat-
pliwosciami prawnymi, co niewatpliwie nie
prowadzitoby do zwickszenia pewnosci obro-
tu. Zagadnienie to staje si¢ pilne z uwagi na
przewidywany w najblizszych latach radykalny
wzrost liczby — autonomicznych — robotéw
w przestrzeni publicznej. Dobrze byloby
uniknaé tworzenia incydentalnych regulacji
1, zamiast tego, podja¢ probe kompleksowego

uregulowania tego zagadnienia.

Niewatpliwie podstawowym motywem po-
dejmowanych dzialan legislacyjnych powinno
by¢ dazenie do zapewnienia skutecznej
ochrony podmiotom poszkodowanym dzia-
faniami autonomicznych robotéw. W  tej
chwili, w okreslonych przypadkach, osoby
poszkodowane moga mie¢ trudno$¢ w do-
chodzeniu roszczen z tytulu wyrzadzonej
szkody. Tak bedzie w szczegdlnosci w przy-
padku szkéd wyrzadzonych przez dzialania
autonomicznych robotéw, niebedacych ele-
mentem funkcjonujacego przedsi¢biorstwa

ani pojazdem mechanicznym.

Oczywiscie wszelkie dzialania legislacyjne
powinna poprzedzi¢ doglebna refleksja na
temat docelowego modelu odpowiedzialno-
$ci. Whrew pozorom nie jest to zagadnienie
proste. Z jednej strony, na zasadzie analogii,
naturalne wydaje si¢ oparcie odpowiedzialno-
$ci na zasadach podobnych jak odpowiedzial-
nos¢ za zwierzeta lub odpowiedzialnos¢ za

ruch pojazdu mechanicznego. Bylaby to od-

miana odpowiedzialnosci opartej na zasadzie
ryzyka. Fundamentalne pytanie dotyczy jed-
nak tego, kto mialby ponosi¢ taka odpowie-
dzialno$¢. Krag podmiotow, ktére moga mieé
wplyw na dzialanie robota, jest bardzo szero-
ki. W gre moga wchodzi¢, co zapewne naj-
bardziej oczywiste, posiadacz robota oraz
jego producent. W praktyce jednak bardzo
znaczacy wplyw na jego funkcjonowanie mo-
ga mie¢ tworcy aplikacji, dostawcy ustug tele-
komunikacyjnych niezbednych do prawidto-
wego funkcjonowania robota, dostawcy da-

nych do systemu operacyjnego robota itd.

Posiadacz robota, z uwagi na daleko posunig-
ta autonomi¢ robota, moze mie¢ znikomy
wplyw na sposob jego dziatania. Oczywiscie
nalezy zapewne zalozy¢, ze w wigkszosci wy-
padkow to posiadacz bedzie decydowatl
o celach uzycia maszyny (np. cel jazdy auto-
nomicznego pojazdu), jednak wykonanie po-
wierzonych zadan bedzie juz w znacznie
wickszym stopniu uzaleznione od maszyny.
Okolicznosci te przemawiaja przeciwko na-
rzucaniu na posiadaczy robotéw odpowie-
dzialnosci opartej na zasadzie ryzyka i stoso-
waniu analogii do rozwiazan, ktére znamy

w odniesieniu do tradycyjnych pojazdow.

Alternatywnym rozwiazaniem moze by¢ prze-
rzucenie odpowiedzialnos$ci na producentow
robotéw. Jednak réwniez stopienn kontroli
producenta nad faktycznym dzialaniem robo-
ta moze by¢ bardzo ograniczony. Autonomia
decyzyjna robotéw powoduje, ze producent
nie jest w stanie przewidzie¢ wszystkich dzia-
tan robotéw. Z kolei w przypadku robotéw,
ktére umozliwiaja wlascicielowi daleko idaca
ingerencj¢ w ustawienia fabryczne, w tym
w algorytm, przyjecie tej koncepciji odpowie-
dzialno$ci moze okazaé sie nieuzasadnione
1 krzywdzace dla producentéw. W konse-

kwencji producenci mogg dazy¢ do produkcji
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robotéw z wylaczona mozliwoscig ich pro-

gramowania przez uzytkownikow.

Biorac pod uwage powyzsze trudnosci, nalezy
zapewne pogodzi¢ si¢ z tym, ze nieuniknione
jest przypisanie odpowiedzialnosci za szkody
wywolane dzialaniami robota podmiotom,
ktére niekoniecznie sq w stanie sprawowac
nad nim pelna faktyczng kontrole. Z zaltoze-
nia zatem nalezy przyjaé, ze zasada tej odpo-
wiedzialnosci bedzie ryzyko, a nie wina. Za
oparciem odpowiedzialnosci za dzialania au-
tonomicznych robotéw na zasadzie ryzyka
przemawiajg réwniez trudnosci dowodowe.
Ustalenie kregu podmiotéw, ktére ponosza
faktyczng odpowiedzialno$¢ za dziatanie ro-
bota, moze okaza¢ si¢ niezwykle skompliko-
wang 1 kosztowng procedura, wymagajaca
specjalistycznej  wiedzy.  Przeprowadzanie
odpowiednich dowodéw moze si¢ okazaé
zadaniem tak trudnym 1 kosztownym, ze
w praktyce zamknie osobom poszkodowa-
nym mozliwo§¢ dochodzenia roszczen. Pew-
ng probke stopnia komplikacji takich spraw
daje np. amerykanska sprawa Richardson
v. Bombardier, w ktorej sad musial rozstrzygac,
w jaki sposob wadliwos¢ systemu autopilota
zainstalowanego w samolocie przyczynila si¢

do katastrofy lotniczej.

Oparcie odpowiedzialnosci na zasadzie ryzyka
wiaza¢ musialoby si¢ zapewne réwniez z ko-
niecznodcig stworzenia efektywnego systemu
ubezpieczen obowigzkowych w zakresie tej
odpowiedzialno$ci. Chodzi o stworzenie 0so-
bom poszkodowanym skutecznego i relatyw-
nie prostego sposobu dochodzenia roszczen
odszkodowawczych w zwiazku z dzialaniami
robotéw. Taka szans¢ stwarza wlasnie system
obowigzkowych ubezpieczenr. Poszkodowany
bedzie mogl wystapi¢ z roszczeniem do
ubezpieczyciela. Jednoczesnie ubezpieczyciel
bedzie w stanie dochodzi¢ roszczen regreso-

wych w odniesieniu do podmiotéw, ktore

przyczynily si¢ do wyrzadzenia szkody (o ile,
oczywiscie, takie podmioty bedzie mozna
zidentyfikowac). Tym samym poszkodowani
zostana zwolnieni z koniecznosci uczestni-
czenia w trudnych i wymagajacych specjali-

stycznej wiedzy sporach.

Rozwiazanie to niewatpliwie bedzie stanowito
duze wyzwanie dla ubezpieczycieli. Na tym
etapie rozwoju autonomicznych robotéw
bardzo trudne moze okazaé sie ustalenie
wystapienia  szkod,
z uwagi na brak wystarczajacych danych.

prawdopodobienstwa

Z drugiej strony nalezy spodziewaé sig, ze
duza cze$¢ autonomicznych robotéw przy-
czyni si¢ do faktycznego zmniejszenia liczby
szkod (takie nadzieje wiaze si¢ przykladowo

z autonomicznymi pojazdami).

Odpowiedzialnos¢ karna

Mozliwo$¢  ponoszenia odpowiedzialnosci
karnej za dzialania robotoéw stanowi jeszcze
wicksze wyzwanie prawne niz ustalenie zasad
cywilnej.

mozna sobie wyobrazi¢ sytuacje, w ktorych

odpowiedzialnosci Niewatpliwie
okreslone dzialania podejmowane przez ro-
boty beda wyczerpywaly znamiona czynow
zabronionych. W obecnym stanie prawnym
nie moze by¢ jednak mowy o ponoszeniu
odpowiedzialnosci karnej przez robota. Od-
powiedzialno§¢ karna (z wylaczeniem pew-
nych modyfikacji wynikajacych z przepisow
o odpowiedzialnosci podmiotéw zbiorowych
za czyny zabronione pod grozba kary) moze
by¢ bowiem przypisana jedynie czlowiekowi.
Jakkolwiek pojawiaja si¢ w doktrynie prawa
postulaty nadania robotom specjalnego statu-
su prawnego oraz stworzenia mozliwosci
ponoszenia przez roboty odpowiedzialnos$ci
karnej, nie nalezy si¢ w najblizszej przysziosci
spodziewa¢ az tak rewolucyjnych zmian

W prawie.
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Problem jest szczegdlnie widoczny w przy-
padku robotéw w pelni autonomicznych,
ktére podejmuja dzialania wypelniajace zna-
miona czynéw zabronionych (np. powodo-
wanie trwalego uszczerbku na zdrowiu czy
zniestawienie w wykonaniu automatycznych
generatorow tresci) przy braku bezposrednie-
go udzialu czynnika ludzkiego. Réwnie du-
zym wyzwaniem jest jednak ustalenie zasad
odpowiedzialno$ci w przypadku przyczynie-
nia si¢ cztowieka do dzialania robota. Wyob-
razmy sobie osobe, ktéra wlamuje si¢ do sys-
temu operacyjnego robota i dokonuje mody-
fikacji algorytmu, wskutek czego robot swoim
dzialaniem powoduje ci¢zki uszczerbek na
zdrowiu kilku oséb. Osoba dokonujaca inge-
rencji w algorytm co do zasady nie moze by¢
odpowiedzialna za pomocnictwo. Zgodnie
z art. 18 Kodeksu karnego odpowiada za pomoc-
nictwo, kto 1w amiarze, aby inna osoba dokonala
cxynu gabronionego, swoim Fachowaniem ntatwia jego
popelnienie, w s3ezegolnosci dostarcajac nargedzie,
Srodek  przewozu, undzielajac rady lub informagi.
Kodeks karny nie przewiduje zatem pomoc-
nictwa w popelnieniu czynu zabronionego
przez robota. Czy zatem osoba dokonujaca
zmian w algorytmie moze sama ponosi¢ od-
powiedzialno$¢ za sprawstwo, a robot ma by¢
uznany jedynie za narzedzie, za pomoca kto-

rego dokonano przestepstwa?

Czy wymiar sprawiedliwosci bedzie bezbron-
ny w obliczu czynéw zabronionych popetnia-
nych przez roboty? Niewykluczone, ze musi-
my pogodzi€ si¢ z tym, ze w przypadku czesci
krzywd wyrzadzonych przez roboty (szcze-
golnie tych, ktére sa wynikiem w pelni auto-
nomicznych dzialan robotéw) nigdy nie doj-
dzie do wymierzenia sprawiedliwosci w po-
staci tradycyjnie rozumianej kary. Wymagalo-
by to bowiem przyjecia, ze robot jest na tyle
autonomicznym bytem, ze moze podlegaé
odpowiedzialnosci karnej. Poniewaz nie wy-

daje si¢ to w najblizszym czasie realne, tym

pilniejsze staje si¢ stworzenie efektywnego
systemu zapewniajacego przynajmniej napra-
wienie szkéd wyrzadzonych przez autono-

miczne roboty.

Wydaje si¢, ze niezbedne bedzie réwniez
wprowadzenie do systemu prawa karnego
zestawu regulacji definiujacych nowe typy
przestepstw  zwigzanych z  korzystaniem
z robotéw. Szczegdlnie penalizowane powin-
ny by¢ okreslone rodzaje ingerencji w systemy
operacyjne robotéw. Juz samo wprowadzenie
do systemu operacyjnego robota modyfikaci,
ktére moga skutkowac wyrzadzaniem przez
robota szkéd oraz dokonywaniem czynéw
wypelniajacych znamiona przestepstw, po-
winno by¢ karane. Warto tez rozwazyc¢
wprowadzenie do Kodeksu karnego zasady,
ze osoba dokonujaca ingerencji w system
operacyjny robota, skutkujacych nastepnie
podjeciem przez robota dzialan wypelniaja-
cych znamiona czynu zabronionego, ponosi

odpowiedzialnosci karng za ten czyn.

Z uwagi na systemowe niebezpieczenstwo,
ktére moze wiaza¢ si¢ z funkcjonowaniem
robotéw, nalezaloby réwniez wprowadzi¢
skuteczne mechanizmy przejmowania kontro-
i nad autonomicznymi robotami oraz me-
chanizmy prewencyjne, ograniczajace mozli-
wos¢ dokonywania modyfikacji w systemach
operacyjnych robotéw. To wymagaloby za-
pewne nalozenia na producentéw robotow
odpowiednich obowiazkéw  zapewniajacych

realizacje wspomnianych funkcjonalnosci.

Wejscie na rynek autonomicznych pojazdéw
spowoduje réwniez konieczno$¢ rekonstruk-
cji systemu odpowiedzialnosci karnej za prze-
stepstwa w ruchu drogowym. Wplyw kierow-
cy na dzialania autonomicznego pojazdu be-
dzie coraz mniejszy. System prawa karnego
stanie zatem przed dylematem, jak ustalac
odpowiedzialnos¢ karna uzytkownika auto-

nomicznego pojazdu. Czy uzytkownik ten
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powinien by¢, przykladowo, karany za korzy-
stanie z pojazdu pod wplywem alkoholu,
skoro faktycznie nie ma on wplywu na dzia-
tania pojazdu? Czy osoba niewidoma korzy-
stajaca z autonomicznego pojazdu (produ-
cenci takich pojazdéw zapowiadaja mozli-
wo$¢ korzystania z nich przez osoby niewi-
dome) moze zosta¢ pociagnieta do odpowie-
dzialnosci karnej za sprowadzenie bezposred-
niego niebezpieczenstwa katastrofy w ruchu
ladowym spowodowana przez uzytkowany

przez nia autonomiczny pojazd?

Podsumowanie

Reasumujac powyzsze rozwazania, nalezy
zalozy¢, ze docelowe regulacje w zakresie
odpowiedzialnosci za dzialania robotéw po-
winny obejmowac¢ m.in. nastepujace zagad-

nienia:

® ustalenie zasad odpowiedzialnosci (naj-
wlasciwsze wydaje si¢ oparcie odpowie-
dzialnosci za szkody wyrzadzone przez
autonomiczne roboty na zasadzie ryzy-

ka);

= ustalenie podmiotu odpowiedzialnego za
szkody (w gre wchodzi przede wszystkim

producent oraz posiadacz);

* wprowadzenie rejestru robotéw (taki re-
jestr ulatwialby ustalenie podmiotu od-

powiedzialnego);

® wprowadzenie systemu obowigzkowego
ubezpieczenia odpowiedzialnosci cywil-
nej za szkody wywolane dzialaniem au-
tonomicznych robotéow (system ten jest

szczegolnie wazny w obliczu ograniczo-

nych mozliwosci wykorzystywania in-
strumentow prawa karnego do dzialan

podejmowanych przez roboty);

stworzenie minimalnych wymagan dla
algorytméw instalowanych w systemach
operacyjnych autonomicznych robotow
(pozwoli to na latwiejsze ustalanie od-
powiedzialnosci tworcow aplikacii, a jed-
noczes$nie pomoze zminimalizowac licz-
be arbitralnych rozstrzygnie¢ w tym za-

kresie);

nalozenie obowiazkéw ochrony syste-
moéw operacyjnych robotéw przed nieu-
prawniong ingerencja (w tym np. obo-
wiazkowe instalowanie nowych wersji

oprogramowania przez producentéw);

stworzenie klasyfikacji robotow oraz
wprowadzenie ograniczent w obrocie ro-
botami, ktére umozliwiaja uzytkownikom
modyfikacje  systemoéw  operacyjnych
(np. wprowadzenie mozliwosci sprzedazy
takich robotéow wylacznie osobom spel-

niajacym okresdlone kryteria);

stworzenie mechanizméw, ktoére beda
umozliwialy tatwa identyfikacje ewentu-
alnych ingerencji wlascicieli robotdéw

W systemy operacyjne robotow;

rekonstrukcja zasad odpowiedzialnosci
karnej oséb korzystajacych z autono-

micznych robotéw.
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Co robot robi z zebranymi danymi?

Jacek Czarnecki, Rafat Kuchta

Roboty nowej generacji gromadzq ogromne zbiory danych osobowych, ktére mogq mieé

setki zastosowan. Samodzielnoéé robotéw w tym zakresie budzi sporo kontrowersji praw-

nych, zwiqzanych miedzy innymi z prawem do prywatnoéci. Przyszte regulacje ochrony da-

nych osobowych bedq musiaty uwzgledniaé te kwestie.

Wstepna faza rewolucji robotéw w latach 70.
XX wieku przyniosta automatyzacj¢ proce-
séw industrialnych 1 zastosowanie robotéw
w przemysle. Pierwsze roboty, fizycznie
1 funkcjonalnie przywigzane do linii produk-
cyjnych, nie tylko nie musialy, ale nawet nie
mogly ekstensywnie zbiera¢ informacji z ota-
czajacego je $wiata. Wystarczylo, aby robot
dysponowal zestawem danych potrzebnych

do realizacji przydzielonych mu zadan.

Taki stan rzeczy nie powodowal trudnosci
prawnych w zwiazku z przetwarzaniem przez
roboty danych osobowych i innych rodzajow
informacji. W rzeczywistosci robot nie r6znil
si¢ od innych maszyn uzywanych w przedsie-
biorstwie do operowania na zestawach da-
nych. Nie bylo tez watpliwosci, kto zbiera
1 przetwarza dane. Robot byl wszak jedynie
narzedziem, wyposazonym w okreslone algo-

rytmy zaprogramowane przez czlowieka.

Kolejne rozdzialy rewolucji robotéw kompli-
kujq ten obraz. Roboty nie tylko przetwarzaja
z gory okreslony zestaw danych, ale tez za
posrednictwem zlozonych sensoréw ,,pozna-
ja” otaczajacy je $wiat, wybieraja dane do po-
brania i przetwarzaja je na wlasne potrzeby.
Roboty funkcjonujace w przestrzeni publicz-
nej — nowa generacja robotéw jest tworzona
wlasnie do koegzystencji z ludzmi — potrze-
buja réwniez o wiele wigcej danych niz ich

industrialni poprzednicy. Nie mamy juz do

czynienia z automatyzacja i realizacjqg powta-
rzalnych, przynajmniej do pewnego stopnia,
dzialan w warunkach ograniczonej przestrze-
ni laboratorium czy fabryki. Roboty wycho-
dza z zamknigtych §rodowisk do skompliko-
wanego $wiata ludzi, gdzie otacza je ogrom
informacji, ktére musza zarejestrowac, wyse-
lekcjonowad, pobrac i przetworzy¢, a nastep-

nie odpowiednio zareagowac.

Cecha wspolczesnych robotéw staje si¢ takze
coraz bardziej zaawansowana sztuczna inteli-
gencja. Jedng z jej konsekwencji jest niemoz-
nos¢ przewidzenia, co zrobi robot w réznych
sytuacjach. Otwarcie robotéw na $wiat po-
woduje réwniez powstanie nieskonczonej
liczby sytuacji niestandardowych, w ktorych
robot sam podejmie decyzje, jak postapic.

Robotom pomoze w tym masa danych 1 in-
formacji dostepnych na wyciagniecie dloni
(lub jej robotycznego odpowiednika). Nie-
mozliwos$¢ przewidzenia wszystkich sytuaciji,
w ktorych robot moze si¢ znalezé w $wiecie
ludzi, wymaga zaprogramowania go do pobie-
rania ogromnych ilodci informacji z otocze-
nia, tak aby mogl samodzielnie podejmowac
decyzje. Niektore z robotéw z pewnoscia
beda w procesach przewidywania czy podej-
mowania decyzji wykorzystywaly koncepcje
big data i fuzji informaciji, czyli uzywania wiel-
kich zasobow danych i korelowania danych

z roznych zlozonych zbioréw danych.
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Cze$¢ danych zbieranych i przetwarzanych
przez roboty moze nas zaskakiwaé. Wiele
z nich bedzie dotyczy¢ nas samych — wlasci-
cieli, operatoréw 1 beneficjentow robotéw.
Wydaje si¢ to zrozumiale w przypadku robo-
tow przeznaczonych do opieki nad dzie¢mi
czy osobami starszymi. Aby skutecznie reali-
zowac¢ swoje zadania, beda one przeciez mu-
sialy dobrze poznaé swoich podopiecznych
oraz ich preferencje i zwyczaje. Mniej oczywi-
ste jest zbleranie i przetwarzanie danych
np. przez autonomiczne samochody. Sensory,
w ktoére wyposazone sa te auta, moga sku-
tecznie pozyskiwac¢ wiele danych dotyczacych
zaré6wno otoczenia (co moze, chocby ubocz-
nie, wiazaé si¢ ze zbieraniem danych osobo-
wych os6b postronnych), jak i samego pojaz-

du oraz jego uzytkownikéw (pasazeréw).

Oczywiscie podstawowa funkcja zbierania
przez roboty réznych informacji, w tym mo-
gacych stanowi¢ dane osobowe, bedzie reali-
zacja wyznaczonych im zadan. Bogate zbiory
danych sa jednak zbyt atrakcyjnym dobrem,
aby ograniczy¢ ich wykorzystywanie jedynie
do tak podstawowych celow. Pewnych do-
swiadczenn w tym zakresie dostarcza rozwoj
internetu, w ktérym poczatkowo zbieranie
danych o uzytkownikach stron internetowych
stuzyto celom raczej techniczoym, np. szyb-
szemu zaladowaniu tresci. Za takimi zasto-
sowaniami szybko podaza jednak komercyjne
wykorzystanie zgromadzonych danych. Na
podstawie historii stron przegladanych przez
uzytkownika mozna np. stworzy¢ jego do-
ktadny profil i zaoferowa¢ mu indywidualnie
dopasowany produkt w okreslonej cenie. Po-
dobny proces zapewne nastapi w zwiazku
z rozwojem robotyki — automatyczny samo-
chéd moze wybrac akurat te trase, przy ktorej
znajduje si¢ nasza ulubiona restauracja (okre-
§lona np. na podstawie analizy wczesniejszych
przejazdow), oraz wlasnie tam zaproponowac

postoj 1 positek.

Potencjalne sposoby wykorzystania danych
zbieranych przez roboty sa niemal nieograni-
czone. Do uruchomienia robota moga by¢
konieczne nasze dane biometryczne. Niektore
dane osobowe moga tez by¢ niezbedne do
korzystania z kolejnych funkcji robotéw, na
przyklad informacje o naszym stylu jazdy
pozwola autonomicznym autom dostosowac
sposob jazdy do naszych preferencji. Tak
samo jak w przypadku internetu mamy wiec
do czynienia z sytuacja, w ktorej de facto walu-
ta, ktora przynajmniej w czeSci placimy za
ustugi, s3 nasze dane osobowe. Kolejne zbio-
ry danych osobowych beda przydatne dla
producentéw robotéw, na potrzeby diagno-
styki awarii oraz dalszych badan i rozwoju
produktu — np. udoskonalania algorytméw
pozwalajacych urzadzeniu odbiera¢ ustne
polecenia wlasciciela. Jeszcze inne zbiory
beda chetnie wykorzystywane przez ze-
wnetrznych przedsigbiorcéw 1 reklamodaw-
cow, ktorzy na pewno nie przepuszcza okazji,
by dotrze¢ do uzytkownikéw robotéw ze

swoimi produktami 1 ustugami.

Ten obraz staje si¢ jeszcze bardziej skompli-
kowany, gdy wezmiemy pod uwage wszecho-
taczajacy nas internet. Usieciowienie robotow
nie tylko powoduje, ze dane sa zbierane
1 przekazywane szybciej oraz efektywniej, ale
czgsto takze utrudnia ustalenie, kto je zebrat
i gdzie sa one rzeczywiscie przetwarzane. Gdy
bedziemy cierpliwie czekaé¢ na zmiang Swiatla
na przejsciu dla pieszych, mijajaca nas auto-
nomiczna takséwka moze zarejestrowaé nasze
dane osobowe. Niekoniecznie trafia one na
mozliwy do wskazania nos$nik pamigci — row-
nie prawdopodobne jest, ze natychmiast zo-
stana powielone na serwerach polozonych na

innym kontynencie.

W reakcji na opisane zjawiska i procesy praw-
nicy beda starali si¢ wykorzysta¢ dostgpne im

przepisy, ktére jednak niekoniecznie sa dosto-
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sowane do szybko zmieniajacej si¢ rzeczywi-
stoéci technologicznej. Nalezy jednak odno-
towac, ze w réznych jurysdykcjach, w tym
takze w Unii Europejskiej prowadzone sa

prace badawcze nad dostosowaniem regulacji

do pojawienia si¢ robotow w §wiecie ludzi.

Podstawa prawnej analizy zjawiska pozyski-
wania 1 wykorzystywania naszych danych
przez roboty beda normy, ktére najbardziej
ogolnie regulujg mozliwos¢ ingerencji w pry-
watno$¢ cztowieka. Zawsze aktualne bedzie
zatem prawo do ochrony zycia prywatnego,
chronione nie tylko przez art. 47 Konstytucji
RP, lecz takze na mocy art. 8 ust. 1 Europej-
skiej Konwencji Praw Czlowieka oraz art. 7
Karty Praw Podstawowych, a takze prawo do
ochrony danych osobowych ustanowione
w art. 51 Konstytucji RP oraz art. 8 ust. 1

Karty.

Powyzsze przepisy pokazuja, ze niezaleznie
od stopnia informatyzacji i robotyzacji nasze-
go zycia prawo do prywatnosci nalezy do
najsilniej chronionych warto$ci. Chociaz jego
szczegdlowa tre§¢ moze podlega¢ zmieniaja-
cym si¢ interpretacjom, to zasada, zgodnie
z ktéra czlowiek ma prawo do poszanowania
swojej prywatnosci, bedzie wciaz obowiazy-
waé. A zatem roboty, niezaleznie od tego, jaki
status na gruncie prawa prywatnego lub pu-
blicznego przyznamy im w przyszlosci, lub
ich wtasciciele, beda jednostronnie obowigza-

ni do poszanowania prywatnosci czlowieka.

Realizacji tej zasady beda stuzy¢ inne przepisy
— to na ich poziomie zostanie ona doprecy-
zowana, to one wyznacza praktyczne aspekty
jej funkcjonowania. Ich oparciem beda dwie
koncepcje prawne, ktore przybiora ostateczny
ksztalt przepiséw w konkretnych aktach
prawnych: privacy by design oraz privacy by de-
Sfaunlt.

Privacy by design oznacza takie podejscie do
projektowania i wdrazania systemow, w kto-
rym na kazdym etapie tworzenia produktu
czy ustugi (od najwczesniejszych stadiow
projektowania) bierze si¢ pod uwage kwestie
zachowania odpowiedniego poziomu prywat-
nosci oraz informowania o tym uzytkowni-
kow. Privacy by defanlt zaklada natomiast, ze
przetwarzaniu powinny podlega¢ wylacznie
dane osobowe konieczne do realizacji danego
celu 1 jedynie przez okres niezbedny do jego
realizacji. Pierwsza koncepcja prowadzi zatem
do respektowania prywatnosci jednostki na
kazdym etapie rozwoju i eksploataciji produk-
tu, a druga stluzy ograniczeniu ingerencji
w prywatno$¢ do realizacji jasno okreslonego

celu.

Najbardziej ogdélna zasada, zgodnie z ktora
czlowiekowi przystuguje prawo do prywatno-
$ci oraz ochrony danych osobowych, a takze
koncepcje takie jak privacy by design oraz privacy
by default, same w sobie nie gwarantuja jednak
realizacji idei, ktore przyswiecaly ich sformu-
towaniu. Ich pochodna beda jednak (lub juz
sq) konkretne reguly prawne. W Unii Euro-
pejskiej wynikaja one miedzy innymi z dyrek-
tywy 95/46/WE w sprawie ochrony os6b
fizycznych w zakresie przetwarzania danych
osobowych 1 swobodnego przeplywu tych
danych (transponowanej do prawa polskiego
przede wszystkim ustawa o ochronie danych
osobowych). W przysztosci dyrektywe t¢ ma
zastapi¢  ogodlne, bezposrednio stosowane
rozporzadzenie o ochronie danych, nad kto-

rego ostateczna wersja debata wciaz si¢ toczy.

Obowiazujace przepisy stanowia m.in. o ko-
nieczno$ci istnienia podstawy prawnej dla
przetwarzania danych osobowych oraz okre-
Slaja obowiazki, ktore sq z tym zwiazane. Ich
zastosowanie do dzialalnosci robotéow za-
pewne nie bedzie proste. Problematyczne

moze by¢ juz wskazanie podmiotu odpowie-
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dzialnego za spelnienie obowigzkéw zwigza-
nych z przetwarzaniem danych (administrato-
ra danych osobowych) — czy bedzie nim uzyt-
kownik wydajacy robotowi konkretne polece-
nia, producent, a moze podmiot zapewniajacy
ustugi w chmurze niezbedne dla funkcjono-
wania robota? Niewykluczone, ze robot stwo-
rzy kilka zbioréw danych, ktére beda mialy
réznych administratorow. Klopotliwe moze
by¢ takze wskazanie podstawy prawnej prze-
twarzania danych, zwlaszcza jesli robot be-
dzie przetwarzal takze dane oséb postron-
nych. Niewatpliwie niepraktyczna bylaby ko-
nieczno$¢ uzyskania odpowiedniej zgody od
kazdej napotkanej osoby. Z pozostatych
przestanek przetwarzania najbardziej ade-
kwatna wydaje si¢ tzw. klauzula usprawiedli-
wionego celu, jednak jej zastosowanie powin-
no si¢ rozwazaé dopiero znajac mechanizm

dzialania konkretnego robota.

By¢ moze powyzsze kwestie latwiej bedzie
rozstrzygna¢ na gruncie nowego unijnego
rozporzadzenia, ktérego ostateczne brzmienie
nie jest jeszcze =znane. Zgodnie jednak
z wszelkim prawdopodobienstwem koncepcije
privacy by design oraz privacy by default zostana
w nim dobrze zakorzenione (zresztq maja juz
pewne oparcie w postanowieniach obecnie
obowiazujacej dyrektywy), stajac si¢ tym sa-
mym podstawg szczegotowych  regulacii.
W wersji przyjetej przez Parlament Europej-
ski zachowano gléwne dotychczasowe regu-
lacje dyrektywy oraz dodano postanowienia
wynikajace z rozwoju technologii, w tym do-
tyczace profilowania, zasad wykorzystania

danych pseudonimicznych 1 uwzgledniajace

zasady zapewnienia bezpieczenstwa przecho-
wywanych danych. Nacisk kladziony jest
réwniez na zachowanie przez podmiot da-
nych osobowych kontroli nad przetwarza-
niem oraz przekazywaniem tych danych. Ro-

boty nie beda od tych regulacji wyjatkiem.

Nie do kofica wiadomo, jak ich kwestia zo-
stanie wkomponowana w ogolne ramy kreo-
wane przez przyszle rozporzadzenie. Nie ma
jednak watpliwosci, ze zastosowania robotyki
beda podlegaly wyznaczonym przez nie zasa-
dom i regutom. Nierzadko bedzie stanowito
to twardy orzech do zgryzienia dla projektan-
tow oraz konstruktoréw robotéw — juz dzi$
duze firmy technologiczne zglaszaja zastrze-
zenia np. do koncepcji privacy by defanlt. Ich
zdaniem prowadzi ona do ograniczenia inno-
wacyjnosci 1 funkcjonalnosci, a jej rezultatem
ma by¢ nieprzyjazno$¢ i nieintuicyjnosé¢ no-

wych rozwiazan dla konsumentéw.

O ile zatem mozemy przewidzied, ze kierunek
regulacji kwestii zbierania 1 przetwarzania
danych osobowych przez roboty nie bedzie
odbiegal od zasadniczych ram prawne;j
ochrony prywatnosci jednostki, uszczegodto-
wionych przez takie zasady jak privacy by design
oraz privacy by defanlt, to do okreslenia pozo-
staje szereg praktycznych kwestii z tym zwig-
zanych, takich jak techniczne trudnosci z im-
plementacja tych zasad czy okreslenie pod-
miotéw odpowiedzialnych za przetwarzanie

danych oraz za ich bezpieczenstwo.
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Czy prawo witasnoéci intelektualnej
jest gotowe na twérczo$é robotéw?

Lena Marcinoska

Roboty nie tylko wytwarzajq i przetwarzajq, ale tez tworzq. Coraz pilniejsza staje sie wiec

odpowiedz na pytanie, komu wtasciwie przystugujq prawa autorskie do utworu stworzone-

go przez robota.

Roboty nie od dzi§ towarzysza nam w ze-
spotach badawczych, biurach 1 pracowniach.
Ich rola jednak caly czas si¢ zmienia. Kiedys
wykorzystywane jako narzedzia, dzi§ coraz
czgSciej stajg si¢ partnerami w procesie twor-
czej kreacji. Niekiedy zupelnie same, po
godzinach, na nocnych zmianach tworza
albo koncza to, co rozpoczeto za dnia
z udzialem czlowieka. Efekty ich prac moga
by¢ rézne — od dziel literackich, graficznych,
muzycznych czy kartograficznych po wyna-
lazki, bazy danych i programy komputerowe.

Czy twobrczos¢ robota (ang. computer generated
work) moze by¢ chroniona prawem autor-
skim? A jesli tak — to kto jest jej autorem?
Pytanie o to nie jest wcale nowe, ale nabiera
coraz wigkszej wagi. Polskie prawo autorskie
rozpoznaje przeciez jedynie ,,czynnik ludzki”
jako ten, ktéremu nalezy si¢ ochrona praw-

noautorska i przymiot tworcy.

Problem wcale nie jest czysto teoretyczny.
Wystarczy zastanowic sig, kto jest tworca
zdje¢ wykonywanych w budkach fotogra-
ficznych albo tlumaczen tekstow obcoje-
zycznych, generowanych przez maszyne.
Robigc poranny przeglad prasy mozemy nie
zdawac sobie sprawy, ze rowniez artykuly
coraz czesciej powstaja bez udziatu czlowie-
ka.  Generowane sa przez robota-
dziennikarza, dzi¢cki czemu informacje
o aktualnych wydarzeniach trafiaja do nas

blyskawicznie.

Kto jednak jest tworca dziel generowanych
przez robota? Proby identyfikacii ich autora
prowadza do kilku mozliwych rozwigzan.
Wsrod zaslugujacych na uwage, znajduja sie

— miedzy innymi — te przyznajace autorstwo:

® programiscie, ktory stworzyl oprogra-

mowanie robota generujacego dzieto,
= uzytkownikowi robota,
® programiscie i uzytkownikowi tacznie.

Pomystéw na rozwiazanie kwestii autorstwa
bylo jednak zdecydowanie wigcej. Zupelnie
powaznie wskazywano, ze autorem dziela
mialby by¢ sam robot, a jego programista
albo uzytkownik nabywalby prawa do utwo-
ru w sposéb pierwotny. Takie ujecie nalezy
jednak uzna¢ za oderwane od istoty prawa
autorskiego. Niekiedy przyjmowano tez, ze
dzielo wytworzone przez robota w ogodle nie
ma autora i nie powinno by¢ chronione pra-
wem autorskim. To jednak zbytnie uprosz-
czenie sprawy. Biorac pod uwage poziom
skomplikowania i oryginalnosci niektorych
wytworéw generowanych przez roboty,
trudno zaakceptowa¢ brak ich ochrony
prawnoautorskiej. Wydaje si¢ jednak, Zze na-
wet najinteligentniejszy robot nie tworzy
sam z siebie. Musi zosta¢ w jaki§ sposob
zaprogramowany przez czlowieka. Dopiero
wykorzystujac stworzony przez programiste
algorytm, moze dokonywaé aktéow kreacji.

Niczego nie zmienia fakt, ze czasem efekt
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pracy robota jest niezamierzony albo inny

niz oczekiwany przez tworce algorytmu.

Najblizsze uchwycenia problemu wydaje si¢
odwolanie do tradycyjnego wykazania wkta-
du intelektualnego osoby ubiegajacej si¢
o przymiot tworcy. Z tego wzgledu za naj-
bardziej przemawiajaca nalezy uznaé¢ kon-
cepcje przyznania autorstwa dziela stworzo-
nego przez robota — programiscie. Wytwor
robota jest w pewnym sensie pochodna wy-
tworu programisty, a autorstwo programisty
ma charakter autorstwa posredniego. Trud-
no odmowic racji argumentowi, ze to pro-
gramista pisze algorytm, ktory staje si¢ baza
tworczych dzialan robota. Bez oprogramo-
wania nie powstalby wytwér. Dowodzenie
takiego posredniego autorstwa programisty
nie powinno by¢ duzo trudniejsze niz
w typowych sytuacjach autorstwa bezpo-
$redniego. Wystarczy wykazanie, ze progra-
mista stworzyl program komputerowy, ro-
bot wytworzyl dzieto, a pomiedzy oprogra-
mowaniem i wytworem robota istnieje nor-

malny zwiazek przyczynowy.

Niestety, sytuacja jest zazwyczaj bardziej
skomplikowana. Programista czesto nie jest
uzytkownikiem robota, ktérego programo-
wal. Uzytkownikiem staje si¢ inna osoba, np.
kilkuosobowy zespé! badaczy — naukowcow.
W takim wypadku mozliwe sa dwa rozwia-
zania. Pierwsze przyznaje autorstwo stwo-
rzonego wytworu uzytkownikowl z wylacze-
niem autorstwa programisty. Drugie, chyba
bardziej przekonywajace, zaklada, ze pro-
gramista pozostaje autorem dziela stworzo-
nego przez robota, a uzytkownik, jesli
w tworczy sposob zmodyfikuje ten wytwor,

staje si¢ autorem dziela zaleznego.

Przyjecie, ze programista i uzytkownik sa
wspolautorami wytworu stworzonego przez
robota, jest trudne do pogodzenia z koncep-

cja wspolautorstwa na gruncie polskiej usta-

wy o prawie autorskim. Do powstania
wspolautorstwa wymagane byloby bowiem
istnienie jakiego$§ porozumienia pomigdzy
programista a uzytkownikiem co do wspol-
nego stworzenia dziela, a w omawianej sytu-

acji trudno o nim méwic.

Polska ustawa o prawie autorskim, podobnie
zreszta jak jej odpowiedniki w znakomitej
wigkszoscl systemow prawnych, nie zawiera
zadnych wskazan dotyczacych kwestii pod-
miotowych wytworéw kreowanych przez
roboty. Tylko nieliczne ustawodawstwa re-
guluja t¢ materi¢. Do wyjatkow naleza prawo
brytyjskie i prawo Nowej Zelandii, ktore
przyjmuja, ze autorem dziela wygenerowa-
nego przez robota jest osoba podejmujaca
dzialania niezbedne do powstania dzieta.
Stworzono takze normatywna definicje
utworu  generowanego  komputerowo,
przyjmujac, ze chodzi o utwér powstaly
w warunkach braku osobowego autora dzie-
ta. Trudno powiedzie¢, czy taka regulacja nie
nastrecza wigcej problemow niz korzysci. Jak
bowiem wskazano wczesniej, zasadniczo
kazdy wytwor stworzony przez robota do
swego powstania potrzebuje mniejszej lub
wiekszej dawki czynnika ludzkiego. Zawsze
istnieje wigc jaki§ — choéby posredni — oso-
bowy autor dziela, co moze taka regulacje

,»fikcyjnego autorstwa” czyni¢ martwa.

Na polskich wokandach brak jest jeszcze
spraw sadowych, ktére dotyczylyby autor-
stwa dziel tworzonych przez roboty. Wydaje
si¢ to tylko kwestig czasu. Nic nie stoi jednak
na przeszkodzie, aby sady — korzystajac
z metod wypracowanych dotychczas — bada-
ly rzeczywisty wklad tworczy czlowieka
w powstanie dziela, ktére finalnie wygene-
rowal robot. Mozna by nawet postawi¢ teze,
ze sztywne uregulowanie autorstwa dziefa
stworzonego przez robota pozostaloby

w sprzecznosci z ideg ochrony prawnoautor-
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skiej. Jej istota jest przeciez kazdorazowe
badanie pierwiastka tworczego zawartego
w utworze. Wyglada wi¢c na to, ze prawo

autorskie jest gotowe zmierzy¢ si¢ z roboty-

zacjg procesu tworczego. Na razie w twor-
czej kreacji wcigz najwazniejszy jest czlo-
wiek.

Zautomatyzowane drony w przestworzach

Maciej Zych

Kilka stanéw USA zalegalizowato juz korzystanie z autonomicznych (samosterujqcych) sa-

mochodéw. Czy i kiedy mozemy sie spodziewaé analogicznej decyzji w odniesieniu do

autonomicznych dronéw?2

Jednym z obszaréw, w ktérych idea automa-
tyzacji chyba najbardziej dziala na wyobraz-
nig, jest lotnictwo. Dzieje si¢ tak za sprawg
trwajacej rewoluciji technologicznej (I praw-
nej) zwigzanej z wdrazaniem do komercyj-
nego wykorzystania dronéw, czyli bezzalto-
gowych statkow powietrznych  (wnmanned
aerial vebicles, UAV). Choc¢ na biezacym etapie
chodzi o uzytkowanie maszyn zdalnie stero-
wanych przez ludzi, to jednak eksperci nie
maja watpliwosci, ze przysztos¢ nalezy do
urzadzen autonomicznych, tj. w pelni zau-
tomatyzowanych. Przekonanie takie da si¢
odczyta¢ rowniez z dokumentéw publiko-
wanych przez decydentéw, takich jak Mie-
dzynarodowa Organizacja Lotnictwa Cywil-
nego (ICAO) czy Komisja Europejska.

Niemniej na dzied dzisiejszy korzystanie
z zupelnie zautomatyzowanych statkéw po-
wietrznych, czyli calkiem pozbawionych
biezacej kontroli i nadzoru przez ludzkiego
pilota, jest prawnie niedopuszczalne. Na
gruncie polskim zakaz ten najjasniej wynika
z rozporzadzenia okreSlajacego szczegdlne
zasady dotyczace korzystania z bezzalogo-
wych statkéw powietrznych'. Zgodnie z jego

! Rozporzadzenie Ministra Transportu, Budownictwa
i Gospodarki Morskiej z dnia 26 marca 2013 r.

trescia drony musza bowiem posiada¢ opera-
tora i zawsze muszg by¢ uzytkowane 3 za-
pewnieniem ciqglel i pelnej kontroli lotu, w s3ezegdl-
nosei przez xdalne sterowanie pry ugycin fal radio-
wych (pkt 4.1.1. Zalacznika 6). Wymog ten
zostal powtorzony w projekcie nowelizacji
rozporzadzenia opublikowanym przez Urzad

Lotnictwa Cywilnego w grudniu 2014 r.

Jak sie wydaje, powyzsze rozwiazanie nie stoi
jednak na przeszkodzie, by korzystac
z komputerowych systeméw czesciowo au-
tomatyzujacych sterowanie, czyli z tzw. au-
topilota — jedli tylko operator zachowuje
biezacy nadzér nad przebiegiem lotu i moz-
liwos¢ przejecia bezposredniej kontroli. Na
tej zasadzie dopuszczalne jest korzystanie
z takich systeméw w ,,zwyklych”, zalogo-
wych statkach powietrznych. Teoretycznie
jest zatem do wyobrazenia sytuacja, w ktorej

loty dronéw odbywalyby si¢ de facto

w sprawie wylaczenia zastosowania niektérych prze-
pisow ustawy - Prawo lotnicze do niektérych rodza-
jow statkéw powietrznych oraz okreslenia warunkéw
i wymagan dotyczacych uzywania tych statkéw
(Dz. U. z 10 kwietnia 2013 r.). Wylaczajac czesé
ogélnych przepiséw prawa lotniczego, zwlaszcza
dotyczacych regul stwierdzania zdatno$ci statkow
powietrznych do lotu, rozporzadzenie wprowadza
w ich miejsce inne wymagania, majace zapewne neu-
tralizowaé (w jakims$ stopniu) ryzyka zwiazane z takim
wyjatkiem.
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w znacznej mierze lub nawet w pelni auto-
matycznie, ale pod ciaglym nadzorem prze-
szkolonego 1 certyfikowanego operatora,
ktéry tylko wprowadzalby polecenia za po-
mocg odpowiednio wyrafinowanego autopi-
lota. Z literalnego brzmienia przepisow nie
wynika réwniez, aby jeden operator nie mogt
»pilotowa” w ten sposéb rownoczesnie
kilku UAV. Swoiste ,,centrum zarzadzania”
lotami bedace rezultatem powyzszych zalo-
zefl niewatpliwie balansowaloby gdzie§ na
granicy istniejacych regul — nie pisanych
z mysla o takim rozwiazaniu — jednak sta-
nowl pewng, przynajmniej teoretyczna, moz-
liwosé.

Przeszkoda ograniczajaca praktyczne zna-
czenie tej mozliwosci kryje si¢ jednak w re-
strykeyjnych zasadach polskiego prawa lotni-
czego (ktore nie odbiegaja pod tym wzgle-
dem od standardow $wiatowych) dotycza-
cych lotéw UAV odbywanych poza zasig-
giem wzroku operatora (tzw. BVLOS -
beyond visual line of sight). Otoz, w odrdznieniu
od lotéw w =zasiecgu wzroku operatora
(tzw. VLOS), operacji BVLOS nie mozna
wykonywaé¢ w powszechnej przestrzeni po-
wietrznej, a jedynie ewentualnie w wydzielo-
nych specjalnie strefach, co znaczaco ograni-
cza przydatnos$¢ takiego rozwigzania. Auto-
matyzacja lotéw niesie ze sobg bowiem
o wiele mniej potencjalnych korzysci, jesli za
kazdym urzadzeniem musi podaza¢ ludzki
nadzorca. W takim wypadku korzysci moga
polegac¢ przede wszystkim na ulatwieniu jego
pracy i zwigkszeniu bezpieczenstwa lotéw,
co W roéznym stopniu ma miejsce juz w mo-
delach zdalnie sterowanych dronéw stoso-
wanych dzisiaj. Obecne restrykcje co do
lotow BVLOS istotnie utrudniaja szersze
wykorzystanie technik automatyzacji,
a wspomniana nowelizacja nie prowadzi do
zmiany tego stanu, gdyz przewiduje jedynie

dodatkows mozliwos¢ lotow EVLOS (exten-

ded visual line of sight), tj. w granicach wzroku
operatora oraz wspomagajacego go obserwa-
tora, zwickszajac tym samym mozliwy zasicg

operacji.

Reasumujac, na dzien dzisiejszy drondéw
zupelnie autonomicznych, tj. operujacych
bez ludzkiego nadzoru, nie mozna zgodnie
z prawem uzytkowac. Istnieje potencjalnie
mozliwos¢ eksploatacji takich systemow, jesli
pozostaja pod biezaca kontrola operatoréw,
natomiast ich wykorzystanie na wigksza skalg
utrudniaja  reguly  wykonywania  lotéw
BVLOS.

Trudno krytykowac ostrozne podejscie pra-
wodawcoéw do tematu, poniewaz zagrozenia
wigzace si¢ z wykorzystaniem na wigkszg
skale bezzalogowych statkow powietrznych
sa oczywiste 1 potencjalnie powazne. Ze
wzgledu na sam fakt poruszania si¢ w powie-
trzu, a wiec w przestrzeni pozbawionej po-
niekad wewnetrznych barier, ryzyka te sa w
pewnym sensie wigksze niz w przypadku
choc¢by ruchu samochodowego. Co zna-
mienne, spo$rdéd panstw zachodnich bodaj
najbardziej konserwatywne podejscie do
cywilnego uzycia dronéw prezentujg Stany
Zjednoczone — kraj znany z szerokich gwa-
rancji swobod obywatelskich (m.in. prawa
do noszenia broni), ale tez ojczyzna techno-
logii UAV, majaca najwigcej doswiadczenia

w tym zakresie.

Oczywiscie to wszystko nie oznacza, ze
technologia bezzalogowych (w tym zauto-
matyzowanych) statkéw powietrznych napo-
tka jaka$§ permanentna regulacyjng bariere
rozwoju — a z pewnoscig nie powinno si¢ tak
staé. Wszystko wskazuje raczej na to, ze
podobnie jak w przypadku innych nowinek
technicznych prawo bedzie ulegalo stopnio-
wej liberalizacji w miar¢ jak bedzie rosto
zaufanie do nowych rozwiazan 1 poprawiac

si¢ beda techniczne gwarancje ich bezpie-
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czenistwa. Dos$¢ wspomnie¢ histori¢ samo-
chodu osobowego, biegnaca od nieslawnej
angielskiej Red Flag Act z 1865 r., wymaga-
jacej, aby przed kazdym pojazdem szla pie-
szo osoba z flaga ostrzegawcza (co moze
przywolywac pewne skojarzenia z obecnymi
zasadami wykonywania lotow przez drony),
po uchwalone bez mata 150 lat pdzniej
ustawy legalizujace wykorzystywanie auto-
nomicznych (samosterujacych) samochodéw
na drogach publicznych w kilku stanach
USA.

W przypadku samochodéw ta rewolucja
prawna byla efektem ewolucji technicznej —
stopniowego wprowadzania rozwigzan au-
tomatyzujacych  kierowanie, ktére same
w sobie byly neutralne (lub przynajmniej
dopuszczalne) prawnie, takich jak tempomat
z czujnikami odleglosci (adaptive cruise control),
systemy automatycznego parkowania czy
nawigacja satelitarna. Pelna automatyzacja
pojazdu byta poniekad polaczeniem i rozwi-
nigciem tych — juz sprawdzonych w praktyce
1 uznanych za bezpieczne — technologii. Po-
dobnej drogi mozna spodziewac si¢ w przy-
padku drondéw, tym bardziej ze autopiloty sa
powszechnie stosowane od wielu lat w lot-
nictwie cywilnym, ,wyreczajac” pilotéw
przez znaczna cze$¢ lotu, poza najtrudniej-
szymi i najbardziej niebezpiecznymi manew-
rami jak start i ladowanie. Biorac pod uwage
znacznie mniejsze rozmiary (obecnych) dro-
noéw — a przez to nieporéwnanie latwiejsze
sterowanie — nietrudno wyobrazi¢ sobie
oprogramowanie  zapewniajace  sprawng
1 bezpieczng kontrole calego lotu, od startu
do ladowania. Zreszta juz obecnie drony
korzystaja z systeméw automatyzujacych
pewne funkcje zwiazane m.in. ze sterowa-
niem, nawigacja 1 przekazywaniem danych

do operatora.

Od prawa mozna wigc dzi§ wymagac przede
wszystkim tego, aby dato technologii mozli-
wos¢ ewolucji 1 sprawdzenia tworzonych
rozwiazan w praktyce — oczywiscie przy za-
chowaniu odpowiednich standardéw bezpie-
czenstwa. Kluczowe z perspektywy stop-
niowej automatyzacji UAV beda bez watpie-
nia reguly wykonywania lotéw BVLOS. Na
obecnym, poczatkowym etapie rozwoju
1 wdrazania technologii do cywilnego uzytku
ich ograniczenie do wydzielonych obszaréw
przestrzeni powietrznej wydaje si¢ rozwiaza-
niem uzasadnionym, przynajmniej do czasu
ich integracji z systemem ruchu lotniczego
w ogolnodostepnej przestrzeni powietrzne;.
Istotne jest jednak, aby istniejace w miedzy-
czasie zasady wydzielania z niej obszaréw
pozwalaly na jakies praktyczne wykorzysta-
nie dronéw sterowanych BVLOS. Trudno
powiedzie¢, w jakim kierunku potocza si¢
dalsze zmiany w prawie — by¢ moze w kie-
runku wyznaczania stalych tras (tuneli po-
wietrznych) dla ruchu UAV. Zapewne na
jakims$ etapie dojdzie do odwrdcenia obecnej
zasady 1 wprowadzona zostanie powszechna
dostepnos¢ przestrzeni powietrznej takze dla
dronéw w operacjach BVLOS, z wylacze-
niem pewnych obszaréw (np. wokot lotnisk)
lub ze szczegdlnymi zasadami ruchu na tych
obszarach. Takie reguly w zasadzie dotycza
juz dzisiaj operacji VLOS. Pewien wyznacz-
nik przyszlych mozliwosci stanowia przepisy
brytyjskie, pozwalajace w teorii uzywaé¢ UAV
poza zasiggiem wzroku operatora co do za-
sady wszedzie, jesli tylko posiadaja adekwat-
ny system wykrywania i unikania mozliwych
kolizji (sense-and-avoid). Réwnoczeénie angiel-
ski urzad lotnictwa cywilnego (Civil Aviation
Authority) uczciwie informuje, ze aktualnie
systemu takiego jeszcze — w jego ocenie —

nie ma.
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Ogoétem mozna by¢ dobrej mysli, jesli cho-
dzi o przysztos¢ prawnej regulacji automa-
tycznych UAV, cho¢ trzeba uzbroi¢ sig

w cierpliwo$¢. Nalezy mie¢ tylko nadzieje, ze

Czy roboty to produkty

droga do legalizacji w pelni autonomicznych
dronéw potrwa nieco krécej niz miato to

miejsce w przypadku samochodéw.

podwéjnego zastosowania?

Rafat Kuchta

Rezim prawny przewidziany dla produktéw podwéinego zastosowania moze staé sig barie-

rq dla rozwoju rynku robotéw.

Jednym z motoréw rozwoju robotyki jest
zastosowanie jej wytworow do celéw militar-
nych. Roboty wojskowe, przede wszystkim
drony, sa wykorzystywane w dzialaniach wy-
wiadowczych oraz do zdalnego atakowania
przeciwnika, np. za pomoca broni rakietowej.
Do tego militarnego rodowodu nawiazuje
w wigkszym lub mniejszym zakresie rowniez
wiele robotéw cywilnych lub cz¢sciowo cy-
wilnych. Przykladem moga by¢ zdalnie pilo-
towane drony, ktére wykorzystuje do celow
obserwacyjnych policja w niektérych stanach
USA, a takze tamtejsza straz graniczna, moni-
torujac z ich pomoca granice z Meksykiem.
Inni ida jeszcze dalej — juz w 2014 r. pewna
poludniowoafrykanska firma wprowadzila na
rynek drona stuzacego do pacyfikacji prote-
stow, ktory moze strzela¢ plastikowymi kul-
kami wypelnionymi gazem pieprzowym albo
farba. Zreszta catkiem niedawno podobne
maszyny, rowniez uzbrojone w gaz pieprzo-
wy, nabyla policja w indyjskim miescie
Lucknow, ktéra wczedniej wykorzystywala
nieuzbrojone drony do nadzorowania zgro-

madzen publicznych.

Okazuje si¢ jednak, ze réwniez roboty prze-
znaczone — wedlug zalozen producenta —

wylacznie do zastosowan cywilnych, a wiec,

zdawaloby si¢, zupelnie niewinne, moga zo-
sta¢ z prawnego punktu widzenia zakwalifi-
kowane jako produkty o przeznaczeniu woj-
skowym. Wiaze si¢ to z tym, ze panstwa, kie-
rujac si¢ wzgledami bezpieczenstwa narodo-
wego 1 obronnodci, a takze realizujac zobo-
wigzania miedzynarodowe zakladajace prze-
ciwdzialanie rozprzestrzenianiu si¢ réznych
rodzajéw broni, ustanawiajg ograniczenia
prawne dotyczace obrotu tzw. produktami
podwoéjnego zastosowania (dual-use  items).
Takie produkty charakteryzuje mozliwo$¢ ich
celow  zaréwno

uzycia do cywilnych,

jak 1 militarnych.

Rozporzadzenie unijne o produktach po-
dwoéjnego zastosowania

Na szczeblu Unii Europejskiej rezim prawny
dla produktéw podwdjnego zastosowania
zostal w pewnym stopniu zharmonizowany.
Podstawowym aktem prawnym jest tutaj roz-
porzadzenie Rady (WE) nr 428/2009 z dnia
5 maja 2009 r. ustanawiajace wspélnotowy
system kontroli wywozu, transferu, posred-
nictwa i tranzytu w odniesieniu do produktow
podwdjnego zastosowania. Zalacznikiem do
tego rozporzadzenia jest wykaz produktow
podwdjnego zastosowania. Analiza tego wy-

kazu, obejmujacego dos¢ szeroki zakres pro-
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duktéw, prowadzi do wniosku, ze niektore
roboty (lub ich cze¢dci) moga zosta¢ tak wila-
s$nie zakwalifikowane. Wprost zostaly wymie-
nione drony autonomiczne, drony, ktorych
lotem mozna sterowaé poza zasiggiem wzro-
ku czlowieka, a takze pewne bardzo specy-
ficzne typy robotéw. W wykazie wskazano
takze szereg szczegdlnego rodzaju materia-
16w, elementow konstrukcyjnych, wyrobow
elektronicznych — zwlaszcza podzespoléw
komputerowych oraz telekomunikacyjnych,
rozwiazan kryptograficznych, czujnikéw, lase-
réw, kamer 1 innych urzadzed pomiarowych.
Wiele z tych podzespotéw moze by¢ wyko-
rzystywanych do rozmaitych celéw przez
nowoczesne roboty. Niewatpliwie jednak
ustalenie, czy konkretny robot to produkt
podwdjnego zastosowania, wymaga nie tylko
szczegotowej znajomosci jego konstrukeji,
lecz takze odpowiedniej wiedzy technicznej,
nie wspominajac juz o koniecznosci niezwy-
kle uwaznej analizy wykazu, operujacego
mnoéstwem pojec technicznych. Warto takze
zaznaczy¢, ze w odniesieniu do niektorych
z wymienionych elementéw za produkty po-
dwojnego zastosowania uznaje si¢ takze
oprogramowanie 1 technologi¢ stuzace do ich
rozwoju, produkcji lub uzytkowania (eksploa-
tacji oraz naprawy), co wydatnie poszerza

zasieg zastosowania dotyczacej ich regulacji.

Jakie saq konsekwencje uznania robota (lub
jego elementéw) za produkt podwojnego
zastosowania? Rozporzadzenie nakfada tutaj
kilka ograniczen, ale najwazniejsze dotyczy
wywozu (eksportu) takich produktéw poza
terytorium panstw cztonkowskich Unii Euro-
pejskiej. Taki wywoz wymaga uzyskania ze-
zwolenia wydawanego przez odpowiedni or-
gan krajowy (w Polsce — Ministra Gospodat-
ki), ktérego otrzymanie nie jest proste. Eks-
porter musi spelni¢ szereg warunkow
1 przejs¢ przez zlozona procedure, ktora i tak

moze zakonczy¢ si¢ decyzja odmowna ze

wzgledu na dos¢ szeroki zakres uznania orga-
nu. Ponadto podmiot, ktéry juz uzyskal ze-
zwolenie, ma obowiazek prowadzenia ewi-
dencji obrotu produktami podwojnego prze-

znaczenia.

Na szczescie oprocz zezwolen dla indywidu-
alnych przedsigbiorcow przewidziano takze
zezwolenia o charakterze generalnym, ktore
dotycza wywozu okreslonych kategorii pro-
duktéw do konkretnych krajéw. Sq one wy-
dawane na szczeblu unijnym (jako zalacznik
do rozporzadzenia unijnego) oraz na szczeblu
krajowym (w Polsce jest to rozporzadzenie
Ministra Gospodarki). Gwoli przykladu, jed-
no z unijnych zezwolen generalnych obejmuje
wywoOz prawie wszystkich rodzajéow produk-
tow podwodjnego zastosowania m.in. do
Australii, Japonii 1 Stanéw Zjednoczonych —
do tych krajow fatwiej bedzie eksportowac
roboty. Nalezy jednak zaznaczy¢, ze skorzy-
stanie z zezwolenia generalnego nadal wyma-
ga spelnienia okreslonych w nim warunkéw,
w tym zawiadomienia wlasciwych organéw

krajowych.

Warto tez podkredli¢, ze wykaz zalaczony do
rozporzadzenia nie stanowi wyczerpujace;
listy produktéw podwojnego zastosowania.
Panstwa czlonkowskie moga wymagac ze-
zwolenia takze dla wywozu produktéw nieob-
jetych wykazem na podstawie tzw. catoh-all
¢lanse badZ uzasadniajac to wzgledami bezpie-
czenistwa publicznego czy ochrona praw
czlowieka. Dlatego powyzsze mechanizmy,
a takze niejednolity zakres zezwolen krajo-
wych (indywidualnych i generalnych) oraz
przewidzianych w nich warunkéw, moga
prowadzi¢ do zréznicowania warunkow kon-
kurencji w  poszczegélnych  panstwach.
W skrajnym wypadku moze si¢ to nawet wia-
za¢ z zahamowaniem rozwoju sektora robo-

tyki w niektorych krajach badz przeniesieniem
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si¢ producentéw do bardziej liberalnych ju-

rysdykciji.

Miedzy innymi w celu przeciwdzialania tego
rodzaju znieksztalceniom konkurenciji Komi-
sja Europejska od pewnego czasu pracuje nad
reformg unijnego rezimu prawnego produk-
zastosowania.

tow  podwodjnego Jednym

z istotniejszych celow jest zaciesnienie
wspolpracy z przedsigbiorcami. Przewiduje
si¢ takze zwigkszenie zaangazowania UE
w dyskusje techniczne dotyczace wykazéw
migdzynarodowych, na ktérych jest oparty
wykaz z rozporzadzenia unijnego. Zaangazo-
wanie to mialoby polega¢ na podejmowaniu
wyzwan przedstawianych przez nowe techno-
logie, a zarazem usuwaniu z list produktow
przestarzatych badZ szeroko dostgpnych na
rynku komercyjnym. Wiazaloby si¢ to takze
z czestsza aktualizacja wykazu unijnego, by
nadazal za zmianami technologicznymi.
Wstepne zalozenia wskazuja tez na koniecz-
nos¢ przeciwdzialania ,asymetrycznej imple-
mentacji” kontroli produktéw podwojnego
zastosowania poprzez niwelowanie réznic
miedzy pafstwami, np. w drodze regularne;j
wymiany informacji o zastosowaniu catch-all

clause.

Potencjalne ograniczenia obrotu robotami
w prawie krajowym

Wypada takze wspomnied, ze poza rozporza-
dzeniem nr 428/2009 do produktéw po-
dwdjnego zastosowania odnosza si¢ takze
regulacje krajowe. Na mocy polskiej ustawy
o obrocie z zagranica towarami, technologia-
mi i ustugami o znaczeniu strategicznym dla
bezpieczenistwa pafistwa, a takze dla utrzyma-
nia miedzynarodowego pokoju i bezpieczen-
stwa z dnia 29 listopada 2000 r. wprowadzo-
no szereg obowigzkéw, ktére moga wplywac
na obroét robotami. Po pierwsze, zezwolenia
wymaga nie tylko wywoz, lecz takze, co do
zasady, udzielanie

pomocy  technicznej

(np. naprawa czy konserwacja) w zakresie
produktéw podwodjnego zastosowania. Po
drugie, przywdz z panistwa trzeciego oraz
transfer wewnatrzunijny na terytorium Polski
produktéw podwojnego zastosowania wyko-
rzystywanych w telekomunikacji lub do
ochrony informacji wymaga uprzedniego
zgloszenia do szefa Agencji Bezpieczenstwa
Wewnetrznego. Realizacja tego obowiazku
moze okaza¢ si¢ do§¢ problematyczna, bo-
wiem zgloszenie wymaga m.in. wskazania
uzytkownika koficowego. Z drugiej strony
ustawa wprowadza takze pewne ulatwienie
dla przedsiecbiorcéw — moga oni zada¢ od
Ministra Gospodarki udzielenia wiazacego
wyjasnienia, czy okreslony obroét produktami
podwdjnego przeznaczenia wymaga uzyskania

zezwolenia.

Na zakoniczenie warto odnotowaé jeszcze
jedna kwestie, zwiazang z ustawa o wykony-
waniu dziatalnosci gospodarczej w zakresie
wytwarzania i obrotu materiatami wybucho-
wymi,
1 technologia o przeznaczeniu wojskowym lub

bronia, amunicja oraz wyrobami
policyjnym z dnia 22 czerwca 2001 r. Miano-
wicie dzialalno§¢ okredlona w tytule aktu jest
dziatalnos$cia koncesjonowana i jej prowadze-
nie wymaga spelnienia szeregu obowiazkéw.
Roboty i ich elementy produkowane do za-
stosowan cywilnych niewatpliwie nie sa wy-
robami ani technologia o przeznaczeniu woj-
skowym lub policyjnym, wigc ustawa nie po-
winna ich dotyczy¢. Jednak w wykazie rze-
czonych wyrobow znalazly si¢ w szczegélno-
$ci pewne rodzaje rozwiazan kryptograficz-
nych, ktore przeciez moga by¢ niekiedy wyko-
rzystywane takze przez roboty, czy tez szerzej
— do celéw cywilnych. Czy zatem s one jed-
nak objete zakresem regulacji tej ustawy? Od-
powiedz i na to pytanie wydaje si¢ oczywista,
bowiem z przepisow jednoznacznie wynika,
ze produkty objete wykazem musza by¢ prze-

znaczone do celéw wojskowych lub policyj-
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nych. Potwierdzil to zreszta Naczelny Sad
Administracyjny w postepowaniu dotyczacym
telefonéw komorkowych szyfrujacych roz-
mowy, przeznaczonych dla odbiorcow bizne-
sowych (wyrok z 28 lutego 2013 r., II GSK
1617/11). Zwraca jednak uwage wyrazone
w rozpatrywanym przez sad sporze stanowi-
sko Agencji Bezpieczenstwa Wewnetrznego,
zgodnie z ktérym wzgledy bezpieczenstwa

Robotyka a podatki

pafstwa przemawiaja za zakwalifikowaniem

okreslonych  rozwiagzan  kryptograficznych
1 wykorzystujacych je produktéw jako wyro-
béw i technologii o przeznaczeniu wojsko-
wym lub policyjnym. Takie nastawienie orga-
néw moze okazaé sie dodatkows bariera dla

swobody obrotu robotami.

Joanna Prokurat

Przepisy prawa podatkowego nie odnoszq sie¢ bezposérednio do udziatu robotéw we wspét-

czesnej gospodarce. Utrudnia to kwalifikacje samych robotéw i wytworéw ich pracy dla

celéw rozliczen podatkowych.

Robotyzacja gospodarki wymuszana jest
(przynajmniej do pewnego stopnia) przez
system podatkowy ukierunkowany na mak-
symalizacje wplywoéw budzetowych, czego

przejawem jest m.in. opodatkowanie pracy.

W niniejszym opracowaniu nie bedziemy
jednak analizowa¢ wplywu systemu podatko-
wego na rozwoj robotyki. Nie przedstawimy
réwniez fiskalnych instrumentéw wspieraja-
cych rozwoj robotyki, mimo ze takie istnieja,
przynoszac efektywne korzysci podmiotom
operujacym w tym sektorze gospodarki. Za-
miast tego przyjrzymy si¢ aktualnie funkcjo-
nujacemu systemowi podatkowego 1 wyzwa-
niom, jakie stawia przed nim rozwdj robotyki,
z dwoéch perspektyw: opodatkowania samych
robotéw oraz efektéw ich zaangazowania

w dzialalno$¢ wytworcza.

Robot, czyli co?

Robot, postrzegany jako maszyna lub urza-
dzenie, wytworzone we wlasnym zakresie lub
nabyte, wykorzystywane dla celéw prowadzo-

nej dzialalnodci, zasadniczo moze zostaé za-

kwalifikowany jako podlegajacy amortyzacji
$rodek trwaly. Zgodnie z art. 16a ust. 1 usta-
wy o podatku dochodowym od oséb praw-
nych (UPDOP) / art. 22a ustawy o podatku
dochodowym od oséb fizycznych (UPDOF)
$rodkami trwalymi sa bowiem skladniki ma-
jatkowe o wartosci poczatkowej powyzej

3 500 z1, ktore spelniajq nastepujace warunki:

"  przewidywany okres ich uzytkowania

przez podatnika jest dtuzszy niz rok,

* stanowia  wlasnos$é¢/wspdtwlasnosé

podatnika,

" 53 wykorzystywane przez podatnika
na potrzeby zwigzane z jego dzialal-

noscig gospodarcza,

* s3 kompletne 1 zdatne do uzytku

w dniu przyjecia do uzywania.

Analizowanie charakteru prawnopodatkowe-
go robota przez pryzmat jego budowy nie
dotyka jednak istoty robota, ktérej nalezy

raczej upatrywa¢ w zaimplementowanym

w nim mechanizmie sterowanym przez od-
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powiednie oprogramowanie. Jak zauwazyl
konstruktor Manc, twoérca humanoidalnego
robota kolejkowego EWA 1, w kultowym
serialu Alternatywy 4, ,,(...) gdyby stworzy¢
nieskoniczenie szeroki program, to wlasciwie
robot bylby niepotrzebny (...). Dlatego zZe juz
sam program bylby robotem” (odc. 7 ,,Spi-
sek”, rez. S. Bareja, scenariusz i dialogi:
S. Bareja, J. Plonaski, M. Rybinski). Jeszcze
wigksze watpliwosci odnosnie do ujmowania
robota wylacznie przez pryzmat jego fizycz-
nej struktury budza stale postepujace prace

nad sztuczng inteligencja.

Dla celéw podatkowych oprogramowanie czy
know-how (determinujace mechanizm steru-
jacy robotem) nie stanowi $rodka trwalego,
ale kwalifikowane jest jako warto$¢ niemate-
rialna 1 prawna (WNiP). Wartosci niemate-
rialne 1 prawne roéwniez podlegaja amortyzacji
podatkowej, jednak wylacznie jesli zostaly
nabyte. Jesli zostaly wytworzone we wlasnym
zakresie, amortyzacji moga podlegac¢ tylko
w przypadku, gdy mozna je potraktowaé jako
prace badawczo-rozwojowe. Co wigcej, staw-
ki amortyzacyjne wartosci niematerialnych
1 prawnych, okreslone w art. 16m UPDOP
oraz art. 22m UPDOF, sg zgota odmienne od
stawek amortyzacyjnych $rodkéow trwatych.
Podczas gdy w przypadku WNIiP ustawodaw-
ca przewiduje minimalne okresy amortyzacji
(ktére moga zosta¢ wydluzone decyzja po-
datnika podjeta w dniu wprowadzenia WNiP
do ewidencji), stawki amortyzacji $rodkow
trwalych sa $cisle okreSlone w Klasyfikacji
Srodkéw Trwalych wprowadzonej rozporza-
dzeniem Rady Ministrow z dnia 10 grudnia
2010 . w sprawie Klasyfikacji Srodkéw Trwa-
lych (KST). Z drugiej strony, w okreslonych
przypadkach (np. jesli dany srodek trwaly
moze byé¢ zakwalifikowany jako poddany
szybkiemu postepowi technicznemu) wspo-

mniane stawki moga podlega¢ podwyzszeniu

(w ramach dostepnych widelek), a takze ob-

nizeniu wielokrotnie w okresie amortyzacji.

Robot postrzegany nie z perspektywy ze-
wnetrznej obudowy, ale przez pryzmat calo-
ksztattu budujacych go elementéw, stanowi

zatem cO najmniej rzecz zbiorcza.

Jednakze

w tym wspomniana KST, za podstawowa

przepisy prawa podatkowego,
jednostke ewidencji przyjmuje pojedynczy
element majatku trwalego (spelniajacy okre-
§lone funkcje w procesie wytwarzania pro-
duktéw lub $wiadczenia wustug). Jedynie
w nielicznych przypadkach dopuszcza sig
w ewidencji przyjecie za pojedynczy obiekt
obiektu zbiorczego, ktéorym moze by¢ przy-
kladowo zespot komputerowy. Na podstawie
objasniefi szczegétowych KST do grupy 4
»Maszyny, urzadzenia i aparaty ogdlnego za-
stosowania”, rodzaju 491 ,,Zespoly kompute-
rowe”, do zespotu komputerowego zalicza si¢
w szczegblnosdci: jednostki centralne, urza-
dzenia wejscia (w tym m.in. rejestratory, ska-
nery), urzadzenia wyjécia, urzadzenia wejscia-
wyjscia (konsole operatorskie, monitory ekra-
nowe), jednostki pamieci, urzadzenia transmi-
sji danych, urzadzenia ochrony danych, jed-
nostki zasilajace. W przypadku zespolow
komputerowych obiektem moze by¢ zatem
caly zespdl stuzacy do przetwarzania infor-
macji, ztozony z jednostki centralnej i podia-
czonych do niej jednostek zewnetrznych,
wzglednie poszczegdlna maszyna i urzadzenie
wydzielone w osobne jednostki. Niemniej jest
to zespol zlozony wylacznie z majatku trwa-
tego, bez uwzglednienia stanowiacych o isto-
cie robota — wyznaczajacych jego funkcje
1 sterujacych ich wykonywaniem — wartosci
niematerialnych i prawnych.

Uwzgledniajac aktualny brak regulacji w roz-
wazanym zakresie, wydaje si¢, ze racjonalnym
podejsciem jest wyodrebnienie w ramach

wartos$ci robota dwoch czgsci: oprogramowa-
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nia sterujacego, ktére powinno by¢ rozpo-
znane jako WNIP, i fizycznej struktury robo-
ta, ktéra powinna by¢ potraktowana jako $ro-
dek trwaty. W przypadku braku takiego wy-
odrebnienia na dotychczasowym etapie roz-
woju robotyki uzasadniona wydaje si¢ kapita-
lizacja calosci wydatkéw ponoszonych na
nabycie lub wytworzenie robota do jego war-
todci poczatkowej jako srodka trwalego, ana-
logicznie jak w przypadku chociazby opro-
gramowania stanowiacego element bankoma-

tu/wplatomatu.

Zlozony charakter robota jako zespolu
sktadnikéw materialnych i niematerialnych
ma réwniez istotne znaczenie dla celéw po-
datku od towaréw 1 ustug (VAT). Podczas
gdy odplatne przeniesienie prawa do rozpo-
rzadzania rzeczami i ich czedciami (a takze
energia) jak wlasciciel stanowi dla celow VAT
dostawe towarow, odplatne przeniesienie
praw majatkowych kwalifikowane jest jako
$wiadczenie ustug. Przedmiotowe rozréznie-
nie ma ograniczone znaczenie w przypadku
transakcji dokonywanych na terytorium Pol-
ski, jednak w przypadku transakcji transgra-
nicznych moze wplywa¢ na tzw. miejsce
swiadczenia wyznaczajace kraj opodatkowania
czy stawke podatkowa. Problemy z tym zwia-
zane na gruncie VAT ma w zalozeniu rozwia-
zywac wypracowana przez Trybunal Sprawie-
dliwosci Unii Europejskiej (TSUE) koncepcja
swiadczen ztozonych w VAT, nakazujaca
rozpoznawa¢ jedno $wiadczenie w przypadku,
gdy co najmniej dwa elementy albo co naj-
mniej dwie czynnosci dokonane przez podat-
nika s3 ze sobg tak $ciSle zwiazane, ze tworza
obiektywnie tylko jedno nierozerwalne §wiad-
czenie gospodarcze, ktérego rozdzielenie
mialoby charakter sztuczny. Kwalifikacja
swiadczenia dla celow VAT jest w takim
przypadku determinowana przez ten element,
ktéry ma charakter gléwny, a elementy uzna-

ne za pomocnicze dziela los prawnopodat-

kowy elementu gléwnego. Nietrudno jednak
sie domysli¢, jak wiele watpliwosci moze bu-
dzi¢ decyzja, ktéry element robota decyduje
o nim jako calodci, szczegdlnie ze w mysl
orzecznictwa TSUE ocena taka powinna by¢
dokonywana przez pryzmat konsumenta da-
nej dostawy. Elementem oceny moze byé
réwniez warto$¢ poszczegoélnych komponen-
tow Swiadczenia, ktora w przypadku robota
prawdopodobnie w wigkszosci alokowana
bylaby do mechanizmu sterujacego, a zatem
do ,,czeéci” ustugowej w rozumieniu przepi-
séw o VAT.

Ponadto robot jako zespol elementéw o cha-
rakterze materialnym i niematerialnym bliski
jest spelnienia definicji zorganizowanej cze¢sci
przedsigbiorstwa, ktéra w mysl art. 4a pkt 4
UPDOP oraz art. 5a ust. 4 UPDOF jest or-
ganizacyjnie 1 finansowo wyodr¢bniony
w istniejacym przedsigbiorstwie zespol sklad-
nikéw materialnych i niematerialnych, w tym
zobowigzania, przeznaczonych do realizacji
okreslonych zadan gospodarczych, ktoéry za-
razem moglby stanowi¢ niezalezne przedsie-
biorstwo samodzielnie realizujace te zadania.
Warunki te moéglby spetnia¢ np. robot stano-
wiacy punkt obstugi klienta czy robot udziela-
jacy porad prawnych — prace nad takimi roz-
wigzaniami sa juz calkiem zaawansowane.
Akceptacja takiego podejscia do robota spra-
wialaby, Ze jego zbycie pozostawaloby poza
zakresem opodatkowania VAT, a takze mo-
globy korzysta¢ z licznych preferencyjnych
regulacji na gruncie podatku dochodowego
czy podatku od czynnosci cywilnoprawnych
dotyczacych przedsigbiorstwa lub jego zorga-
nizowanej czesci albo innych zorganizowa-
nych mas majatkowych, chociazby tych, ktére
nie przewiduja powstania przychodu podat-
kowego dla podmiotu dokonujacego wkladu
niepieni¢znego w postaci przedsigbiorstwa

lub zorganizowanej cz¢sci przedsigbiorstwa.
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A co z praca robota?

Coraz wigksza powszechno$¢ robotow rodzi
réwniez pytania o skutki podatkowe ich zaan-
gazowania w procesy wytworcze, w szczegol-
nosci w kontek$cie wytwarzanych przez nie

dobr 1 ustug.
System podatkowy tylko wyjatkowo pozosta-

wia jakie§ zdarzenia poza zakresem swojego
zainteresowania. Zwykle upatruje przedmiotu
opodatkowania w niemal kazdym zdarzeniu
kreujacym okreslona warto§¢ — dla celéw po-
datku dochodowego zwang zasadniczo przy-
sporzeniem, a dla celéw podatku od towaréw
1 uslug — wartoscia dodana. Wytwory pracy
robota mogg zatem rowniez zosta¢ uznane za
podlegajace opodatkowaniu podatkiem do-
chodowym, w szczegblnosci jezeli maja okre-
slona wartos$¢ finansowa. Co wigcej, brak
opodatkowania ,,tworczosci” robotéw coraz
czgdciej zajmujacych miejsce czlowieka po-
wodowalby istotne ograniczenie wplywow
budzetowych, zagrazajac fundamentom sys-
temu podatkowego. Niezaleznie zatem od
sposobu opodatkowania aktywnosci robota
w $wietle aktualnych regulacji podatkowych
w przyszlosci mozna spodziewal si¢ wpro-
wadzenia podatkéw o charakterze sankcyj-
nym (z tytulu zastgpowania pracy ludzkiej),
ktére moglyby finansowaé wydatki panistwa.

Na bazie obecnych przepisow zobowiazanie
podatkowe z tytulu zaangazowania robotow
W procesy wytworcze ciazy¢é powinno na
podmiocie uprawnionym do tego przyspo-
rzenia. Ustalenie tego podmiotu powinno
nastapi¢ co do zasady w oparciu o reguly
prawa cywilnego, co z powodu nowatorskie-
go charakteru rozwiazan znajdujacych zasto-
sowanie w robotyce moze oczywiscie napoty-
ka¢ liczne trudnos$ci. Uprawnionym podmio-
tem moze by¢ bowiem nie tylko aktualny
uzytkownik robota, ale réwniez konstruktor

(programista). Wybor konkretnego podmiotu

powinien by¢ spéjny w ramach systemu po-
datkowego 1 — co do zasady — uwzglednia¢
fakt, ktéry z podmiotéw ponosi koszty zwia-

zane z robotem.

Wybér taki moze réwniez wplynaé na wyso-
ko$¢ zobowiazania podatkowego odprowa-
dzanego na rachunek fiskusa. Przykladowo
podmiot bedacy osoba fizyczng majaca status
przedsigbiorcy moze dokonaé wyboru po-
miedzy opodatkowaniem podatkiem docho-
dowym od os6b fizycznych (PDOF) stawka
liniowa w wysokosci 19% a opodatkowaniem
na zasadach ogodlnych ze stawkami 18%
1 32%. Tymczasem osoba fizyczna nieprowa-
dzaca dzialalnosci gospodarczej zasadniczo

bedzie podlega¢ opodatkowaniu PIT wg skali.

W rozwazanym zakresie warto réwniez zwro-
ci¢ uwage na rozliczenia z tytulu podatku
VAT, w szczegblnosci w kontekscie zwolnien
podmiotowych albo podmiotowo-
przedmiotowych, gdzie podmiot definiowany
jest przez pryzmat osoby fizycznej. Jako

przyktad mozna wskaza¢ chociazby:

(i) przewidziane w art. 43 ust. 1 pkt 19 ustawy
o podatku od towaréw i ustug (UVAT) zwol-
nienie z opodatkowania tym podatkiem uslug
w zakresie opieki medycznej, stuzacych profi-
laktyce, zachowaniu, ratowaniu, przywracaniu
1 poprawie zdrowia, §wiadczonych w ramach

wykonywania zawodow:
a) lekarza ilekarza dentysty,
b) pielegniarki i poloznej,

¢) medycznych, o ktorych mowa w art. 2
ust. 1 pkt 2 ustawy z dnia 15 kwietnia

2011 r. o dzialalnosci leczniczej,
d) psychologa;

(i) wskazane w art. 43 ust. 1 pkt 27 UVAT
zwolnienie z tego podatku ustug prywatnego
nauczania na poziomie przedszkolnym, pod-

stawowym, gimnazjalnym, ponadgimnazjal-
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nym i wyzszym, §wiadczonych przez nauczy-
cieli;

(iii) wymienione w pkt 162 zalacznika nr 3 do
UVAT korzystajace z 7% stawki VAT ustugi
wynajmu $rodkéw transportu lotniczego pa-

sazerskiego, z zaloga.

Powolane przepisy odnosza si¢ do swiadczen
wykonywanych przez osoby fizyczne, nie
uwzgledniajac faktu, ze analogiczne ustugi
moga $wiadczy¢ urzadzenia. Rozwiazaniem
tego problemu poki co moze by¢ uznanie, ze
za $wiadczeniem robota kazdorazowo stoi
czlowiek. Jednak wobec prowadzonych prac
nad sztuczna inteligencja wcale nietrudno
wyobrazi¢ sobie sytuacje, w ktorej dane
$wiadczenie w calodci bedzie wykonywane

przez robota, bez udziatu czynnika ludzkiego.

Ustawodawca podatkowy wczesniej czy poz-

niej bedzie musial zatem dostosowac regula-

cje prawnopodatkowe do zmian zachodza-
cych w otaczajacym nas $wiecie, takze
w dziedzinie robotyki. Pomimo ze obowiazu-
jace przepisy maja charakter abstrakcyjny
1 zasadniczo pozwalaja na subsumcje¢ kazdego
stanu faktycznego, ich zastosowanie do no-
wych zdarzed, w tym kreowanych przez ro-
boty lub przy udziale robotéw, moze powo-
dowac znieksztalcenie systemu podatkowego,
np. poprzez przypisanie przysporzenia pod-
miotowi trzeciemu. Uregulowanie zagadnien
dotyczacych robotyki co najmniej w podsta-
wowym zakresie pozwolitoby przynajmniej
zminimalizowa¢  ryzyko  nieprawidtowych
rozliczen podatkowych 1 z pewnoscia przeto-

zyloby si¢ na jasno$¢ i spojnosé wyktadni.

Robotyka a prawo Unii Europeiskiej

Agnieszka Krainska

Prawo Unii Europeijskiej nie reguluje prawa robotyki w drodze szczegélnych aktéw praw-

nych, prowadzone sq jednak prace majqce na celu ocene wyzwan regulacyjnych zwigza-

nych z rozwojem nauki i technologii w tym zakresie. Wyniki takich prac przedstawiono

w niedawno opublikowanym raporcie.

We wrzesniu 2014 r. w Brukseli zaprezento-
wano raport z badania zatytulowanego
,Regulacja nowych technologii robotycznych
— robotyka wobec prawa i etyki. Wytyczne
dotyczace regulacji robotyki™. Zostal on sfi-
nansowany w ramach Siédmego programu

ramowego Wspolnoty Europejskiej w zakre-

2 Regulating Emerging Robotic Technologies in
Europe: Robotics facing Law and Ethics, (D6.2)
Guidelines on Regulating Robotics

sie badan, rozwoju technologicznego 1 de-
monstracji (2007-2013)".

Prowadzone badanie dotyczylo wplywu no-
wych technologii robotycznych na prawo,
w tym wyzwan dla tradycyjnych pojec 1 kate-

gorii prawnych, a takze ewentualnych zagro-

3 Decyzja 1982/2006/WE Patlamentu Europej-
skiego i Rady z dnia 18 grudnia 2006 r. dotyczaca
siddmego programu ramowego Wspolnoty Euro-
pejskiej w zakresie badan, rozwoju technologicz-
nego i demonstracji (2007-2013), Dz. Urz. UE L
412 2 30.12.2000, s. 1
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zen dla podstawowych praw 1 wolnosci. Szu-
kano réwniez odpowiedzi na pytanie, czy
w zwigzku z rozwojem robotyki potrzebne sg
nowe regulacje, czy tez wystarcza istniejace

ramy prawne.

Jak stwierdzili autorzy raportu, ewentualna
regulacja powinna umozliwia¢ naukowcom
1 przedstawicielom przemystu bezpieczne
planowanie kierunkéw rozwoju nowych apli-
kacji, nie prowadzac przy tym do ,,schtadzaja-

cego” dla innowacyjnosci przeregulowania.

Autorzy podkreslili tez konieczno$¢ zapew-
nienia zgodnosci badan i ich efektéw z kon-
stytucyjnymi tradycjami panstw czlonkow-
skich UE, Kartq Praw Podstawowych UE
oraz zasada réwnosci szans, sprawiedliwosci

i solidarnos$ci.

Badanie skupia si¢ na czterech typach robo-
tow: automatycznych samochodach, syste-
mach chirurgicznych, protezach robotycz-
nych i robotach opiekuniczych. Autorzy §wia-
domie wylaczyli z zakresu ekspertyzy roboty
wojskowe, drony i roboty podwodne, a takze
softboty i nanoroboty. Ponizej prezentujemy
przedstawione w raporcie obserwacje doty-
czace prawa UE oraz prawa panstw czlon-
kowskich w odniesieniu do wspomnianych

czterech typow robotow.

Automatyczne samochody

Prototypy samochodéw automatycznych ist-

nieja juz w Europie, USA i Japonii.

Automatyzacja pojazdéw ma m.in. umozliwic
podniesienie  bezpieczenstwa na drogach,
poprawi¢ wydajnos¢ transportu (np. poprzez
tzw. ,,plutonowanie”, czyli skoordynowany
ruch zespoléw wielu pojazdéw), a takze za-
pewni¢ mobilno$¢ oséb niepetnosprawnych
1 starszych. Autorzy raportu stoja na stanowi-
sku, ze wprowadzenie do ruchu automatycz-
nych samochodéw nie powinno wymagac

zmian w infrastrukturze drogowej, ze wzgledu

na koszty, jakie takie rozwiazanie rodziloby
dla panstw czlonkowskich. Sztuczna inteli-
gencja ma by¢ wbudowywana w samochody,

a nie w system drogowy.

Prawo amerykanskich stanéw Nevada, Kali-
fornia, Michigan 1 Floryda juz wczesniej
wprowadzito definicje samochodéw automa-
tycznych®. Na ich podstawie raport proponuje
nastepujacq definicje (ttum. wlasne):

»automatyczny samochdd — pojazd wyposa-
zony w sztuczng inteligencje 1 technologie
dajaca mozliwo§¢ oddzialywania na niego
1 jazdy bez aktywnej kontroli lub nadzoru

1955

osoby fizycznej™.

Nalezy réwniez zauwazy¢, ze art. 8 podpisa-
nej przez panstwa UE Konwencji Wieden-
skiej o ruchu drogowym® wskazuje, ze kazdy
pojazd w ruchu lub zesp6t pojazdéw w ruchu
powinien mie¢ kierujacego, za$ kierujacy po-
winien mie¢ niezbedna sprawno$¢ fizyczna
1 psychiczna oraz by¢ fizycznie 1 psychicznie
zdolny do kierowania i stale panowa¢ nad
swoim pojazdem. Postanowienia Konwencji
znajdujq odzwierciedlenie w prawie krajowym
panstw czlonkowskich UE, a wigc wprowa-
dzenie do ruchu samochodéw automatycz-
nych wymagaloby zmian prawa w tym zakre-

s1€.

Zmian beda tez wymagaé przepisy dotyczace
praw jazdy. Nalezy si¢ zastanowi¢, czy do
prowadzenia automatycznego samochodu
konieczne ma by¢ prawo jazdy, czy kazdy
uzytkownik takiego samochodu bedzie je
musial posiada¢ 1 czy zwykle prawo jazdy
wystarczy do prowadzenia takiego samocho-

du.

4 Annex 1, s. 68 raportu

5 8. 55 raportu

¢ Konwencja o ruchu drogowym sporzadzona w
Wiedniu 8 listopada 1968 r., Dz. U. z 1988 r., Nr 5,
poz. 40
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Raport wskazuje, ze wprowadzenie do ruchu
automatycznych samochodéw wymagatoby
réwniez uzupelnienia przepiséw dyrektywy
2007/46 o homologacji7 poprzez wprowa-

dzenie szczegdélnych typéw homologacii
1 standardéw technicznych dla takich pojaz-
déw. Jednym z mozliwych rozwigzan jest
zastosowanie homologacji typu ,krok po
kroku”,

zestawu $wiadectw homologacji typu WE

czyli sukcesywnego zbierania calego

ukladow, czeSci 1 oddzielnych zespolow
technicznych zwiazanych 2z pojazdem, co
w ostatnim etapie prowadzitloby do homolo-
gacji calego samochodu automatycznego.
Konieczne byloby réwniez dostosowanie
przepisow dotyczacych okresowych badan
dyrektywie
2009/40°, przynajmniej poprzez okreslenie

technicznych  zawartych  w
standardéw technicznych dla takich samo-

chodow.

Nalezaloby réowniez opracowac ujednolicone
standardy dla interfejsow czlowiek — maszy-
na, tak zeby zapewni¢ ten sam poziom bez-
pieczenstwa 1 ulatwi¢ uzytkowanie pojazdow
réznych producentéw. Rozbudowane inter-
fejsy rodzityby problemy w zakresie ochrony
danych osobowych, poniewaz automatyczne
samochody beda si¢ intensywnie komuniko-
waly ze §wiatem zewnetrznym (patrz rowniez
artykul Co robot robi z zebranymi dany-

mi?).

Raport szeroko analizuje mozliwe zasady
odpowiedzialnosci zwiazane z uzytkowaniem

automatycznych samochodow. Zrelacjono-

7 Dyrektywa 2007/46/WE Parlamentu Europejskiego
i Rady z dnia 5 wrzesnia 2007 r. ustanawiajaca ramy dla
homologacji pojazdéw silnikowych i ich przyczep oraz
uktadoéw, czesci i oddzielnych zespoléw technicznych
przeznaczonych do tych pojazdéw (,,dyrektywa ramo-
wa”), Dz. Urz. UE L 263 z 9.10.2007, s. 1

8 Dytrektywa 2009/40/WE Patlamentu Europejskiego
i Rady z dnia z dnia 6 maja 2009 r. w sprawie badan
zdatnosci do ruchu drogowego pojazdow silnikowych
iich przyczep, Dz. Urz. UE L 141 2z 6.6.2009, s. 12

wanie tych niezwykle ciekawych rozwazan
wykraczaloby poza ramy tego artykutu, dlate-
go zainteresowanych pozwole sobie odestac
bezposrednio do raportu. Tu wystarczy
wspomnied, ze dostosowania beda wymagaly
przepisy dotyczace odpowiedzialnosci za wa-
dliwy  produkt zawarte w  dyrektywie
1985/374’, a takze przepisy dotyczace odpo-
wiedzialno$ci posiadacza samochodu i odpo-

wiedzialnos$ci kierowcy.

W opinii autoréw raportu regulacja odpowie-
dzialnosci powinna zosta¢ dokonana na po-
ziomie europejskim, aby odmienno$¢ krajo-
wych regulacji w tym zakresie nie stanowila
przeszkody dla unijnej swobody przeplywu

towarow.

Systemy chirurgiczne

Robotyka znajduje szeroka game zastosowan
w chirurgii (neurochirurgia, ortopedia, laparo-
skopia, cewnikowanie). Autorzy raportu do-
strzegajg rowniez mozliwosci 1 ryzyka, jakie
moze powodowac zastosowanie robotow
medycznych w telemedycynie. W odniesieniu
do robotéw chirurgicznych raport skupia sie
jednak na specyficznym systemie chirurgicz-

nym da Vinci.

System ten ulatwia maloinwazyjne wykony-
wanie skomplikowanych zabiegéw chirur-
gicznych  (urologicznych, kardiologicznych
i ginekologicznych) i sktada si¢ z dwoch cze-
$ci — sterujacej konsoli chirurgicznej oraz
robota medycznego wyposazonego w trzy do

czterech ramion.

9 Dyrektywa Rady 85/374/EWG z dnia 25 lipca
1985 r. w sprawie zblizenia przepiséw ustawo-
wych, wykonawczych i administracyjnych Panistw
Cztonkowskich dotyczacych odpowiedzialnosci
za produkty wadliwe Dz. Urz. UE L 210

2 7.8.1985, s. 29
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Robot da Vinci stanowi produkt medyczny
w rozumieniu dyrektywy 93/42". Dyrektywa
ta reguluje zasady bezpieczenistwa i ochrony
zdrowia pacjentéw, uzytkownikéw i innych
0s6b w odniesieniu do stosowania wyrobéw

medycznych takich jak system da Vinci.

Co ciekawe, jak dostrzegaja autorzy raportu,
w prawie UE nie zostaly okreslone minimalne
wymogi  dotyczace
W pracy z robotami chirurgicznymi. Wprowa-

szkolenia  chirurgdéw
dzenie przepisow europejskich dotyczacych
koniecznych szkolen w tym zakresie, oprocz
zapewnienia jednolitego standardu dotyczace-
go bezpieczenstwa pacjentow, mogloby réw-
niez promowac swobodg przeplywu pracow-
nikéw 1 uznawanie kwalifikacji zawodowych
w ramach dyrektywy 2005/36"".

W odniesieniu do odpowiedzialno$ci cywilne;j
za zabiegl wykonywane przy uzyciu systemu
da Vinci raport wskazuje na koniecznosé wy-
aczenia odpowiedzialnosci oséb asystujacych
przy zabiegu, jezeli szkoda powstala na sku-
tek dziatania robota, 1 obciazenia ta odpowie-
dzialnoscia wylacznie chirurga operujacego

przy konsoli.

System ten podlega réowniez europejskiej re-
gulacji dotyczacej odpowiedzialnosci za wa-
dliwy produkt wynikajacej 2z dyrektywy

85/374.

Na potrzeby postgpowania dowodowego
w celu uzyskania odszkodowania, w opinii
autoréw raportu, systemy chirurgiczne po-
winny by¢ wyposazone w ,,czarne skrzynki”
umozliwiajace weryfikacje przebiegu operacii,

przy czym dane zebrane podczas operacji

10 Dyrektywa Rady 1993/42/EWG z dnia 14
czerwea 1993 r. dotyczaca wyrobéw medycznych,
Dz. Urz. UE 1. 169 2 12.7.1993, 5. 1

11 Dyrektywa 2005/36/WE Patlamentu Europej-
skiego 1 Rady z dnia 7 wrzednia 2005 r. w sprawie
uznawania kwalifikacji zawodowych, Dz. Urz. UE
L. 255 2 30.9.2005, s. 22

podlegalyby regulacjom dotyczacym ochrony
danych osobowych.

Ponadto raport wskazuje na koniecznosé
informowania pacjentéw o mozliwosci pod-
dania ich operacji za pomocg systemu chirur-
gicznego 1 uzyskania ich zgody na tak prze-
prowadzony zabieg, a nie zabieg wykonywany
w sposob tradycyjny.

Protezy robotyczne

W ramach analizy tego rodzaju systemow
robotycznych raport omawia réwniez prote-

zy, ortezy 1 egzoszkielety.

Produkty takie, w kontekscie protez robo-
tycznych, zakwalifikowane zostaly wspolnie
jako hybrydowe systemy bioniczne sktadajace
si¢ z trzech elementéw: czgsci biologicznej
(czlowiek, zwierze), zwiazanej z czg¢Scig
sztuczna (niebiologiczna proteza, orteza,

egzoszkieletem) i kontrolujacym interfejsem.

Systemy takie sq zréznicowane pod wzgledem
poziomu hybrydyzacji, czyli sposobu zwigza-
nia czeSci sztucznej z cialem, poziomu
wzmocnienia, czyli liczby i typu wspieranych
zdolnosci, a takze poziomu inwazyjnosci
w uklad nerwowy interfejsu kontrolujacego
elementu

wspolprace biologicznego  ze

sztucznym.

Raport proponuje nastepujaca definicj¢ pro-

tez robotycznych (tlum. wlasne):

»produkt mechaniczny posiadajacy silnik,
zdolny do symultanicznego i niezaleznego
dzialania w celu nasladowania lub wzmacnia-
nia ruchéw i funkcji kofczyny, ktéra ma za-
stgpowac, wykorzystujacy interfejs mozg —
maszyna i przetwarzajacy sygnal biologiczny
z ukladu nerwowego w celu kontroli ruchéw
silnikéw i sitownikow, w jakie jest wyposazo-

nyan'

12 Raport s. 134
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Do takich produktéw zastosowanie znajda
przepisy dyrektywy maszynowej 2006/42",
dyrektywy 93/42 w sprawie wyrobow me-
dycznych, dyrektywy 90/385/EWG w spra-
wie wyrobéw medycznych aktywnego osa-
dzania' i dyrektywy 85/374 dotyczacej od-

powiedzialnosci za produkty wadliwe.

Autorzy raportu wskazuja rowniez na brak
zarbwno europejskich standardow (CEN,
CENELEC), jak i miedzynarodowych stan-
dardow (ISO) dla tych urzadzen.

Jednoczesnie raport podkresla, ze za rozwo-
jem 1 stosowaniem protez robotycznych
przemawiajg prawa podstawowe uznane
w konstytucjach panstw czltonkowskich i Eu-
ropejskiej Karcie Praw Podstawowych, takie
jak godnos¢ cztowieka, prawo do integralno-
$ci, rownos¢ oraz zasada integracji osob nie-
petnosprawnych. Migdzynarodowa Konwen-
cja o prawach oséb njepeinosprawnychl‘r’
w art. 4 lit. g stanowi, ze ,,Panistwa Strony
zobowiazuja si¢ do zapewnienia i popierania
pelnej realizacji wszystkich praw czlowieka
1 podstawowych wolnosci wszystkich oséb
niepelnosprawnych, bez jakiejkolwiek dys-
kryminacji za wzgledu na niepetnosprawnosc.
W tym celu Panistwa Strony zobowiazuja si¢
do podejmowania lub popierania badan i two-
rzenia oraz popierania dostgpnosci 1 wykorzy-
stywania nowych technologii, w tym techno-
logii informacyjno-komunikacyjnych, przed-

miotéw ulatwiajacych poruszanie sig, urza-

13 Dyrektywa Rady i Parlamentu Europejskiego
2006/42/WE z dnia 17 maja 2006 t. w sprawie
maszyn, zmieniajaca dyrektywe 95/16/WE (prze-
ksztatcenie), Dz. Urz. UE L 157 z 9.6.2000, s. 24
14 Dyrektywa Rady 90/385 z dnia 20 czerwca
1990 r. w sprawie zblizenia ustawodawstw panstw
czlonkowskich odnoszacych si¢ do wyrobéw
medycznych aktywnego osadzania, Dz. Urz. UE L
189 2 20.7.1990, s. 17

1> Konwencja o prawach oséb niepelnospraw-
nych, sporzadzona w Nowym Jorku dnia

13 grudnia 2006 r. Dz. U. z 2012 r., poz. 1169

dzen 1 wspomagajacych technologii, odpo-
wiednich dla oséb niepelnosprawnych, trak-
tujac priorytetowo technologie dostepne po
przystepnych cenach”.

Zdaniem autoréw raportu protezy robotyczne
przed implantacja powinny by¢ kwalifikowane
jako przedmioty, natomiast w momencie ich
polaczenia z cialem (nawet jezeli nie jest ono
dokonane na stale) powinny by¢ traktowane
jak ludzkie cialo. Tym samym zasady zwiaza-
ne z przeszukaniem, zajeciem, dostgpem do
miejsc publicznych czy tez z fotografiami do
dokumentéw powinny by¢ dostosowane do
0s6b posiadajacych takie protezy. W przy-
padku szkéd zwiazanych wypadkiem, oprocz
odszkodowania za zniszczenie urzadzenia,
mozna by domagac si¢ réwniez kompensacji

szkody o charakterze niemajatkowym.

W odniesieniu do reziméw odpowiedzialnosci
raport po raz kolejny podkresla koniecznosé
wazenia réznych interesow  (producentow,
uzytkownikéw oraz oséb trzecich) w celu
zapewnienia bezpieczefistwa, rozwoju inno-
wacji 1 jak najszerszej dostgpnosci protez dla

0s6b niepelnosprawnych.

Autorzy raportu wskazuja na toczaca si¢ dys-
kusj¢ dotyczaca etycznego wymiaru tego, co
nazywane jest ,poprawianiem czlowieka”,
oraz granicy pomiedzy przywracaniem utra-
conych zdolno$ci i usuwaniem skutkdéw /
zapobieganiem skutkom choroby a transhu-
manizmem. O ile bowiem rozwoj protez za-
pewniajacych odzyskanie utraconych zdolno-
$ci nie budzi kontrowersji, o tyle pojawiajg si¢
pytania dotyczace tego, kto moze dokonywac
zmian w swolm ciele, na jakie formy zmian
mozna wyrazi¢ zgode, kto powinien by¢
uprawniony do wyrazania takiej zgody oraz
jakie powinny by¢ przestanki i zasady podej-
mowania takich decyzji. W kontekscie wspo-
mnianych rozwazan raport wskazuje na zasa-

de ostroznosci (precantionary principle) wyrazona
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w art. 191 Traktatu o funkcjonowaniu UE
(TFUE), ktéra moglaby znaleZ¢ zastosowanie
nie tylko w kontekscie ryzyka technologicz-
nego, ale réwniez spolecznego ryzyka wyklu-
czenia os6b, ktérych nie byloby sta¢ na po-
prawianie siebie (jezeli takie zabiegi bylyby

rozpowszechnione).

Do ustug zwigzanych z przywracaniem zdro-
wia (1 poprawianiem siebie) znalazlaby zasto-
sowanie swoboda przeplywu ustug wynikaja-
ca z art. 56 TFUE.

Ponadto raport mocno podkresla, ze protezy
robotyczne przede wszystkim maja stuzy¢
eliminacji nieréwnosci zwigzanych z niepel-
nosprawnos$cia, a nie poprawie zdolnosci
0sob zdrowych. Panstwa czlonkowskie po-
winny dazy¢ do zapewnienia jak najlepszej
dostepnosci do takich protez osobom niepel-
nosprawnym, poprzez finansowanie przez

krajowe systemy ubezpieczenia.

Roboty opiekuncze

W komunikacie ,,Dziatania w ramach strate-
gicznego planu realizacji europejskiego part-
nerstwa na rzecz innowaciji sprzyjajacej ak-
tywnemu starzeniu si¢ w dobrym zdrowiu”"
Komisja podkresla, ze starzenie si¢ spole-
czenstwa jest jednym z najwickszych wyzwan
stojacych przed Europa. Opicka nad ludzmi
starszymi, ktéra wymaga wzrastajacej liczby
personelu oraz wyspecjalizowanych ustug,
bedzie stanowita coraz wieksze obciazenie dla
systeméw pomocy spolecznej. Badania nad
robotami opiekunczymi prowadzone sa wla-
$nie w zwiazku ze wzrastajacymi potrzebami

starzejacych si¢ spoleczenstw.

Raport wskazuje, ze unijne przepisy, ktore
moga mie¢ zastosowanie w odniesieniu do
takich robotéw, znajduja si¢ w dyrektywie
93/42 w sprawie wyrobow medycznych (acz-

kolwiek znajdzie ona zastosowanie wylacznie

16 COM (2012)83 final

do robotéw monitorujacych stan zdrowia),
w dyrektywie 85/374 w sprawie odpowie-
dzialnosci za produkt wadliwy oraz w dyrek-
tywie 95/46 dotyczacej ochrony danych oso-
bowych.

Istnieje rowniez nowa norma miedzynarodo-
wa ISO 13482:2014" definiujaca ,,roboty do
opieki osobistej” jako roboty ustugowe mo-
bilne, roboty wspomagajace fizycznie i roboty
do przewozu oséb. Norma jest ograniczona
do robotéw naziemnych i nie obejmuje: robo-
tow przemieszczajacych si¢ szybciej niz
20 km/h, robotéw zabawkowych, robotéw
plywajacych i robotéw latajacych, robotow
przemyslowych objetych przez ISO 10218,
robotéw bedacych urzadzeniami medyczny-
mi

3

robotéw do zastosowan wojskowych
1 policyjnych. Zakres normy jest ograniczony
do zagrozen zwigzanych z opieka nad czlo-
wiekiem, jednakze tam, gdzie to odpowiednie,
obejmuje zwierzeta domowe 1 mienie, gdy
robot do opieki osobistej jest wlasciwie zain-
stalowany 1 utrzymany oraz uzyty do celéow
dla niego przewidzianych lub w warunkach,

ktore moga by¢ przewidziane racjonalnie.

Raport wskazuje na konieczno$¢ wprowadze-
nia definicji robotéw opiekuniczych do prawa
UE.

Wprowadzenie do wuzytku takich robotéw
zapewni realizacj¢ praw podstawowych za-
pewnionych w konstytucjach  krajowych
1 Buropejskiej Karcie Praw Podstawowych
oraz Migdzynarodowej Konwencji o prawach
os6b niepelnosprawnych, takich jak godnosé¢
oraz prawo do niezaleznego Zycia, zdrowia,
integralnosci fizycznej, prywatnosci, réwno-
$ci, uczestniczenia w zyciu spotecznym i kul-
turalnym. Raport zwraca réwniez uwage na

mozliwo$¢ wprowadzenia dlugoterminowych

Y http://sklep.pkn.pl/pn-en-iso-13482-2014-
05e.html, definicja pobrana 31 marca 2015 r.
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ubezpieczen zwigzanych z finansowaniem

robotéw opiekunczych.

W odniesieniu do reziméw odpowiedzialno-
$ci, oprécz odpowiedzialnodci producenta za
wady produktu, konieczne bedzie wprowa-
dzenie reziméw odpowiedzialnosci uzytkow-

nikdéw robotdw.

Autorzy raportu wskazuja réwniez na ko-
niecznos$¢ zapewnienia prawa do nieuzywania
robotéw opiekunczych, aby dlugoterminowe
ubezpieczenia nie byly uzaleznione od ich
uzywania. Dostrzegaja takze ryzyko zwiazane
z zerwaniem relacji miedzyludzkich i pozo-
stawieniem starszych (niepetnosprawnych)

ludzi opiece maszyn.

Podsumowanie

Nie ulega watpliwosci, ze roboty moga wy-
datnie podnies¢ jakos$¢ zycia osob starszych
1 niepelnosprawnych, umozIliwi¢ lub utatwic
przeprowadzanie skomplikowanych operacji

chirurgicznych, poprawi¢ bezpieczenstwo

1 wydajno$¢ transportu, a takze znalez¢ dzie-
siatki innych pozytywnych zastosowan. Jed-
nak jak kazde narzedzie moga zostaé uzyte

réwniez do ztych celow.

Z jednej strony przejrzyste otoczenie regula-
cyjne jest warunkiem plynnego rozwoju tej
dziedziny. Z drugiej strony, aby uniknac¢ efek-
tu przeregulowania i schlodzenia, raport zale-
ca stosowanie migkkiej regulacji w postaci
norm i standardéow technicznych. Legislacja
unijna przede wszystkim powinna stuzy¢ za-
pewnieniu jednolitego poziomu bezpieczen-
stwa 1 zasad odpowiedzialnosci za szkody
spowodowane uzywaniem robotéw. Badania
1 rozwoj robotyki powinny by¢ prowadzone
z uwzglednieniem praw podstawowych prze-
widzianych w konstytucjach panstw czlon-
kowskich, Karcie Praw Podstawowych i Eu-

ropejskiej Konwencji Praw Czlowieka.
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Konkluzje

Brak szczegbotowych regulacji.
W polskim i europejskim prawie brakuje
w tej chwili przepisow, ktére w sposéb
spojny i calo$ciowy regulowalyby zagad-
nienia prawne wigzace si¢ z produkcja,
wprowadzeniem na rynek oraz funkcjo-

nowaniem autonomicznych robotow.

Zasady odpowiedzialnos$ci za dziata-
nia robotéw. Najwickszym wyzwaniem
jest stworzenie spojnych zasad odpowie-
dzialnosci za dzialania autonomicznych
robotéw. Zadanie to wymaga przedefi-
niowania tradycyjnych zasad odpowie-
dzialno$ci cywilnej 1 karnej oraz stworze-
nia  nowego  porzadku  prawnego

w tym zakresie.

Dochodzenie roszczen z tytulu szkody
wyrzadzonej przez roboty. Niewatpli-
wie podstawowym motywem podejmo-
wanych dziatan legislacyjnych powinno
by¢ dazenie do zapewnienia skutecznej
ochrony podmiotom poszkodowanym
dzialaniami autonomicznych robotow.
W tej chwili osoby poszkodowane moga
mie¢ trudno$¢ w dochodzeniu roszczen z
tytulu wyrzadzonej szkody. Tak bedzie
w szczegblnosci w przypadku szkod wy-
rzadzonych przez autonomiczne roboty
niebedace elementem  funkcjonujacego
przedsigbiorstwa ani pojazdem mecha-

nicznym.

Zasady odpowiedzialno$ci — postulaty
szczegotowe. Nalezy zalozy¢, ze doce-
lowe regulacje w zakresie odpowiedzial-
nosci za dzialania robotéw powinny

obejmowac¢ m.in. nastepujace zagadnienia:

ustalenie  zasad odpowiedzialnosci
(najwlasciwsze wydaje si¢ oparcie od-
powiedzialnosci za szkody wyrzadzo-
ne przez autonomiczne roboty na za-

sadzie ryzyka);

ustalenie podmiotu odpowiedzialnego
za szkody (w gre wchodzi przede

wszystkim producent oraz posiadacz);

wprowadzenie rejestru robotéw (taki
rejestr ulatwialby ustalenie podmiotu

odpowiedzialnego);

wprowadzenie systemu obowiazko-
wego ubezpieczenia odpowiedzialno-
$ci cywilnej za szkody wywolane dzia-
taniem autonomicznych robotow
(system ten jest szczegdlnie wazny
w obliczu ograniczonych mozliwosci
wykorzystywania instrumentow prawa
karnego do dzialan podejmowanych

przez roboty);

stworzenie minimalnych wymagan dla
algorytméw  instalowanych w syste-
mach operacyjnych autonomicznych
robotéw (pozwoli to na latwiejsze
ustalanie odpowiedzialnosci tworcow
aplikacji, a jednocze$nie pomoze
zminimalizowa¢ liczbe arbitralnych

rozstrzygnie¢ w tym zakresie);

natozenie obowiazkow ochrony sys-
temow operacyjnych robotéw przed
nieuprawniona ingerencja (W tym
np. obowiazkowe instalowanie no-
wych wersji oprogramowania przez

producentéw);
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» stworzenie klasyfikacji robotow oraz
wprowadzenie ograniczen w obrocie
robotami, ktére umozliwiaja uzyt-
kownikom modyfikacje systemow
operacyjnych  (np. wprowadzenie
mozliwosci sprzedazy takich robotéw
wylacznie  osobom  spelniajacym

okreslone kryteria);

= stworzenie mechanizméw,  ktére
umozliwia tatwa identyfikacje ewen-
tualnych ingerencji wlascicieli robo-

tOw w systemy operacyjne robotow;

* rekonstrukcja zasad odpowiedzialno-
§ci karnej o0séb  korzystajacych
z autonomicznych robotéw (chodzi o
wprowadzenie  nowych  kategorii
przestepstw umozliwiajacych pocia-
gniccie do odpowiedzialnos$ci 0sob,
ktore przyczynily si¢ do niezgodnego

z prawem dzialania robotéw).

5. Roboty a ochrona danych osobowych.

Obecny rezim ochrony danych osobo-
wych nie jest systemowo dostosowany do
rzeczywisto$ci internetu, big data oraz po-
dobnych zjawisk. Rozwdj autonomicz-
nych robotéw stawia kolejne wyzwania
przed ustawodawcami i regulatorami. Ta
kwestia powinna by¢ wzigta pod uwage w
pracach nad projektem nowych ram
ochrony danych osobowych w Unii Eu-
ropejskiej.

Wtasciwe zasady i reguly ochrony da-
nych osobowych. Autonomiczne roboty
beda poddane ogélnym zasadom ochrony
prywatnosci oraz danych osobowych jed-
nostki, stanowigcych w Unii Europejskiej
prawa podstawowe. Szczegdlowe reguly,
ktérym poddane zostang roboty, zostang
prawdopodobnie wyznaczone przez dwie
zasady: privacy by design (konieczno$¢ za-

chowania odpowiedniego poziomu pry-

watno$ci na kazdym etapie tworzenia
produktu czy ustugi, od najwczedniej-
szych stadidw projektowania) oraz privacy
by defanlt (przetwarzanie wylacznie danych
osobowych koniecznych do realizacji da-
nego celu i jedynie przez okres niezbedny
do jego realizacji). W praktyce beda wy-
stgpowaly problemy z aplikacjq tych zasad
w konkretnych sytuacjach, w zwigzku
z czym konieczne bedzie bardziej szcze-

gotowe uregulowanie tych kwestii.

Prawa autorskie. Tworczo$¢ generowa-
na przez roboty (computer generated work)
ma coraz wigksza warto$¢ i nie ulega wat-
pliwosci, ze moze i powinna by¢ chronio-
na prawem wlasnosci intelektualne;.
Komplikacje wigzq si¢ przede wszystkim
z prawami autorskimi do takich dziel
1 koniecznoscia ustalenia ich twoérey. Pol-
skie prawo autorskie, podobnie jak zde-
cydowana wigkszos¢ reziméw prawnych,
stanowi, ze przymiot tworcy, zwiazana
z nim ochrona oraz korzysci przystuguja
wylacznie osobom fizycznym. W praktyce
moga wystepowac komplikacje zwigzane
z kazdorazowym badaniem twodrczego
wkiadu czltowiecka wlozonego w powsta-
nie dzieta, ktére finalnie wygenerowal ro-
bot. Robotyzacja procesu tworczego
zmusza ustawodawcoéw do odpowiedzi na
pytanie o sens i koniecznos¢ wprowadze-
nia definicji utworu generowanego kom-
puterowo, a takze do regulacji jego statu-

su.

Produkty podwdjnego zastosowania.
Niektére autonomiczne roboty badz ich
podzespoly moga zosta¢ zakwalifikowane
jako produkty podwdjnego zastosowania,
co wigze si¢ z wymogiem uzyskania ze-
zwolenia na ich eksport oraz z konieczno-

$cig prowadzenia ewidencji transakcji.

Moze to by¢ bariera dla rozwoju $wiato-
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wego rynku robotéw. Dodatkowg prze-
szkode stanowia réznice miedzy szczego-
towymi regulacjami prawnymi poszcze-
gblnych panstw czlonkowskich UE -
w Polsce na przyklad konieczne jest zglo-
szenie przywozu lub transferu wewnatrz-
unijnego okreslonych rozwigzan krypto-
graficznych szefowi ABW. Z drugiej stro-
ny dos¢ szerokie unijne i krajowe zezwo-
lenia generalne pozwalaja na eksport pro-
duktéw podwdjnego zastosowania do
wybranych krajow wysoko rozwinietych.
Ponadto w przysztosci obowiazujacy re-
zim moze zosta¢ zlagodzony. Komisja
Europejska  planuje wprowadzenie re-
form, ktére zakladaja zacie$nienie wspol-
pracy miedzy panstwami czlonkowskimi
oraz uwzglednienie rozwoju technolo-
gicznego przy aktualizowaniu wykazu

produktéw podwodjnego zastosowania.

Bezzatogowe statki powietrzne (dro-
ny). Obecnie prawo polskie, podobnie jak
inne porzadki prawne, w praktyce zabra-
nia cywilnego wykorzystywania autono-
micznych dronéw. Jakkolwiek automaty-
zacja pewnych procesow (vide systemy au-
topilotéw) wydaje si¢ dopuszczalna, UAV
musi pozostawaé przez caly lot pod bie-
zacym nadzorem operatora, ktoéry musi
mie¢ zawsze mozliwos$¢ przejecia bezpo-
sredniej kontroli nad maszyna. Poniewaz
technologia cywilnego uzytku dronéw jest
we wczesnej fazie rozwoju, a regulacje
1 mi¢dzynarodowe standardy w tym za-
kresie s3 dopiero opracowywane, w krot-
kiej ani $redniej perspektywie czasowej
nie nalezy si¢ spodziewa¢ zmiany podej-
$cia przepisow do autonomicznych UAV.
W dluzszej perspektywie dla rozwoju tej
technologii i jej regulacji prawnej kluczo-
we znaczenie bedzie mialo podejscie re-
gulatoréw do lotéw wykonywanych poza

zasiggiem wzroku operatora

(tzw. BVLOS); aktualnie mozliwos$¢ ich
wykonywania jest w praktyce ograniczona
tylko do specjalnie wyznaczonych stref
przestrzeni powietrznej. Obecnie niejako
standardows i preferowana forma opera-
cji sa loty w zasiggu wzroku operatora
(tzw. VLOS) lub ewentualnie operatora
1 wspierajacego go obserwatora (EVLOS),
ktére w mniejszym stopniu wykorzystujg
techniki automatyzacji. Ze wzgledu na
duzy poziom internacjonalizacji, a takze
europeizacji prawa lotniczego, na tempo
1 kierunek zmian w prawie znaczacy
wplyw beda mialy ciala ponadnarodowe,
zwlaszcza Migdzynarodowa Organizacja
Lotnictwa Cywilnego (ICAO), a na po-

ziomie europejskim organy i agencje UE.

10. Podatki.

® Niejednolity charakter robotéw, ktore
stanowia zespol skiadnikéw material-
nych i niematerialnych, utrudnia kwa-
lifikacj¢ robotéw dla celéw rozliczen
podatkowych. Fizyczny substrat robo-
ta powoduje, ze na gruncie aktualnie
obowigzujacych regulacji podatko-
wych bedzie on kwalifikowany raczej
jako §rodek trwaly (dla celéw podatku
dochodowego) lub towar (dla celow
VAT). Wydaje si¢ to sprzeczne z isto-
ta robota, ktora jest nieposiadajacy
materialnego charakteru mechanizm
sterujacy.

= Ocenie prawnopodatkowej podlegaja
nie tylko same roboty, ale réwniez
efekty ich zaangazowania w procesy
wytworeze. Posiadajac okreslona war-
tod¢, spelniaja one warunki objecia
opodatkowaniem, niemniej brakuje
czytelnych podstaw do wytypowania
podmiotu zobowigzanego do rozli-

czenia podatku z tego tytulu.
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11.

Ogdlny i abstrakcyjny charakter prze-
piséw prawa podatkowego sprawia, ze
znajdujq one zastosowanie do wszel-
kich stanéw faktycznych, takze tych
najbardziej nowatorskich i nietypo-
wych. Jednak brak jakiegokolwiek
uregulowania zasad opodatkowania
robotéw oraz ich aktywnosci (nie
moéwiac juz o uregulowaniu komplek-
sowym 1 systemowym) stwarza moz-
liwos¢é réznorodnej interpretacji, kreu-
jac ryzyko podatkowe dla (potencjal-
nych) podatnikéw, a takze samego fi-
skusa poprzez mozliwos¢ wykladni
niezgodnej z zalozeniami sytemu po-
datkowego. Zasadne zatem wydajq si¢
oczekiwania chociazby podstawowej
regulacji lub przynajmniej wskazowek
w zakresie wykladni obowigzujacego
prawa podatkowego odnosnie do za-

gadnien zwiazanych z robotyka.

Prawo Unii Europejskiej. Prawo

UE nie reguluje prawa robotyki

w drodze szczegdlnych aktéw praw-
nych, prowadzone sa jednak prace
majace na celu oceng wyzwan regula-
cyjnych w tym zakresie. Warunkiem
plynnego rozwoju tej dziedziny jest
przejrzyste otoczenie regulacyjne. Aby
jednak unikngé efektu przeregulowa-
nia i schtodzenia, lepiej jest stosowac
migkka regulacje (soff /aw) w postaci
norm i standardow technicznych. Le-
gislacja unijna przede wszystkim po-
winna stuzy¢ zapewnieniu jednolitego
poziomu bezpieczenistwa i zasad od-
powiedzialnosci za szkody spowodo-
wane uzywaniem robotéw. Badania
1 rozwdj robotyki powinny by¢ pro-
wadzone z uwzglednieniem praw
podstawowych przewidzianych
w konstytucjach panstw cztonkow-
skich, Karcie Praw Podstawowych
1 Europejskiej Konwencji Praw Czlo-

wieka.
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