A kibernetikai ,,belsé cél’” fogalom filezéfiai tartalmardél

ROZSAHEGYI EDIT

A kibernetikdhoz — éppugy mint minden szaktudoményhoz — a filozé-
fia két szempontbdl kozelithet. Vagy azzal a 6 céllal, hogy aktudlis elméleti
probléméinak megolddsahoz a maga eszkozeivel moédszertani-elvi segitséget
nyGjtson, vagy azzal a f§ céllal, hogy a szaktudoméany mar elért eredményeibél
kihdmozza azt, ami 8t illeti, azt, ami — akarva-akaratlanul — filozéfiai kér-
désekhez sz6l hozzé. E két szempont ugyan sohasem vélaszthaté el teljesen
egymadstol, de nem is azonos. A kovetkezGkben a kibernetikdhoz — a teleolégia
vonatkozasaban — kifejezetten ez utébbi céllal fordulunk.

A teleolégia komplex, igen sokrétil filozéfiai problémaja korunkban sok
szempontbdl 4j megvildgitasba kertilt, ,,atstrukturalédott’”’, nem utolsésorban
azért, mert a tudoményos fejlédés, a régi idealista természeti teleolégia kodét
eloszlatva, 4j sikon, redlis tartalommal veti fel a célszer(iség kérdését. Termé-
szeti célok ugyan nincsenek, bizonyos teriileteken azonban mégis sziikségesnek
és megalapozottnak bizonyult egy mefodolégiai - célszertiség-elv megtartésa;
milyen értelemben, hol és milyen tartalommal jogosult ez az egyes illetékes terii-
leteken ? azonos-e, mondjuk, a biolégiaban és a kibernetikaban? — ezekre, és
még szamos kérdésre ma a filozéfidnak, ha a teleoldogia-problémét ki akarja
dolgozni, felelnie kell.

Ezt a ,kell”’-t reprezentélja kiilonos energiaval, friss, szokatlan hangon
sz6lva a kibernetika. A szakember legyinthet erre: a kibernetika kozponti
fogalma lehet a negativ visszacsatolas vagy az informacid, de a teleolégia, a
,bels6 cél” semmi esetre sem. Igaza van, és még sincs igaza. Amennyiben
a kibernetika elveit dltaldnos, filozdfiai tartalmuk szingjén vizsgaljuk, a ,,bels6
cél” igenis lehet elvi jelent8ségfli, kozponti fogalma. A szaktudoménynak ter-
mészetesen nem az az égeté gondja, hogy a bels§ cél fogalom tartalmat tisz-
tézza. S6t még akkor is, amikor sajat legaltalanosabb elméleti problémdin dol-
gozva, mégiscsak eljut ehhez a fogalomhoz — ahogyan, mint az aldbbiakban
latni fogjuk, pl. Wienerék tették —, akkor is mint a kibernetika specidlis
fogalmit vagy elvét kivanja megragadni, és korantsem filozéfiai érvényii
kijelentéseket akar tenni. De valtoztat-e ez azon, hogy ezeknek az elveknek és
ezeknek a specidlis tartalmaknak van filozéfiai aspektusuk, van filozéfiai érvé-
nyli mondanival6juk? A filozéfus teljes joggal igyekezhet ezt kihdmozni s
tisztdzni, azon til, hogy a maga specidlis probléméinak megoldésahoz is sziik-
sége van rd. Wienerék egy kibernetikai célszeriiség-elv tartalmat prébaltak
korvonalazni, de amikor akadt, aki elképzeléseikkel filozdfiai szemszogb6l
széllt vitdba, ezt nem utasitottdk vissza azzal, hogy, mondjuk, ez specidlis,
szaktudomdnyos igényeik félremagyarazasa. Ellenkez8leg, tgy reagiltak, hogy
megprébaltdk pontosabbé, vildgosabb4 tenni elképzeléseiket. Egyébként nyil-
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wan nemesak azért jartak el igy, mert tudatdban voltak elvi nézeteik filozéfiai
jelent&ségének, hanem mert e szinten is meglathatték egy ,,negativ visszacsato-
148’ igéretét; lehet, hogy igen széles feladatsavon kozombos a szaktudomény
szamaéara, milyen ,,belsd cél”’ értelmezéseken vitatkozik a filozéfia, de a (szak-
tudoményos) elméleti kérdések egy bizonyos szintjén nem art, s6t sziikséges,
hogy egy nagyobb probléma-egész Osszefiiggéseiben el lehessen helyezni a
specidlis elveket, és akkor nem mindegy, képes-e és mennyire képes a filozéfia
ennek az atfogd probléma-egésznek a teriiletén egy bizonyos ,,fogalom-szab4-
lyozassal” segiteni a szaktudoméany ,mikodését”.

*

Az az 4j néz6pont, amelyb6l a kibernetika az anyagi rendszerekhez
kozeledik, énmaga kifejezi a célszertiség-probléma és a fiatal tudoményég
szoros kapesolatat. A kibernetika koztudomaés szerint elvonatkoztat a kiilon-
boz8 rendszerek anyagi tartalmatoél, sajatos szubsztratumdtol, és azoknak
csak funkciondlis vonatkozisai, miikédésiik ,hogyan’’-ja érdekli. Ebbsl a
szempontbdl kozos nevezdre hozza az él6t és az élettelent. Organizéciés elvei,
miikédési torvényszerfiségei oldalarél kozeledve az él§ organizmushoz, nem-
csak ismerni, hanem alkalmazni is kivdnja azt, amit pl. a fiziolégidtél tanul.
Az 1j elveket élettelen automatédkon reprodukalja, és valéban bdmulatos
eredményeket ér el. A célkerest szerkezettel ellitott légelharit6tol a feltételes
reflexeket modellez§ ,,4llatokig” és a ,,gondolkoddé” gépekig onvezérléses me-
chanizmusok egész sorat alkotja meg, és az, ami ezekben kiilonbségeiken, igen
eltér6 komplexitasi fokukon tul kozos, ugy tinik, éppen miikodésiik
célszerfisége, egy ,,belsd célszertiség’’, amely nélkiil viselkedésiiket nem lehet
megérteni.

Nem csoda ezért, hogy a célszertiség-probléma a szé szoros értelmében az
1j tudoménynak mér a hajnalan szinre 1ép. Rosenblueth és Wiener az Gj nézg-
pontot elméletileg megalapozé cikkitkben mar 1943-ban kifejtik, hogy a teleo-
16gia eszméi nemesak hasznosak és fontosak, hanem feltétleniil sziikségesek a
viselkedés, illetve a miikodés bizonyos fajtdinak interpretdlisihoz, akdr él6 szer-
vezetrdl, akdr élettelen gépekr6l van szd.*

A célszeriiség a kibernetika alapjarél tehat mint sziikséges, é16 szerveze-
teket és élettelen szerkezeteket egy bizonyos szempontbdl egyarant interpre-
talni képes mddszertani elv bukkan fel — és éppen mint ilyen igen érdekes a
filozdfia szempontjabdl is. A kibernetika nem utolsésorban az él6 szervezet
viselkedésének célszer(i organizaciéjat ragadta meg és vitte 4t élettelen rend-
szerek miikodésére, forradalmian 1j néz6pontjadnak ez legaldbbis az egyik
elvi alapja. Milyen célszer(iség-fogalomra épiil ez az elv ? Mi a tartalma, a jelen-
tése itt a célszerliségnek ¢ Lehet-e egyéltalan egy olyan célszeriiség-értelmezést
kidolgozni, amely magyarizataival valéban at tudja fogni a kibernetika érdek-
16dési korébe tartozé minGségileg annyira heterogén teriiletet ?

Rosenblueth és Wiener emlitett cikkitkben megprébaljak jellemezni és
meghatdrozni a célszerliség tartalmat és kritériumét. Evekkel késsbb a R.
Taylorrel kipattant vitdban fenntartjak és pontosabbé teszik alldspontjukat.?

1 Rosenblueth and N. Wiener: Behavior, Purposes and T'eleology (Phil. of Science.
vol. 10. 1943. 18 —24. 0.)

2 A vitdt 1dsd: R. Taylor: Comments of a Mechanistic Conception of Purposefulness
(Phil. of Science. vol. 17. 1950. 310—317. o.); A.-Rosenblueth and N. Wiener: Purposeful
and Non-Purposeful Behavior (Uo. vol. 17. 1950. 310—317. o.); R. Taylor: Purposeful
and Non-Purposeful Behavior : a Rejoinder (Uo. vol. 17. 1950. 327—332. o.)
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Ezek a , korai” fejtegetések és méig is gy(iriiz§ filozéfiai visszhangjuk minden-
képpen érdekes tanulsagokat kinalnak, kiilondsen ha szdmitésba vessziik, hogy
a kibernetika filozofiai tanulsigait elemz8 irodalmunkban a célszertiség kér-
dése nem szerepel tulsdgosan nagy sullyal.

Wienerék szerint a célszerfiség viselkedés-kategdria. A viselkedést igen
tag értelemben hatérozzak meg, mint ,,egy objektum barmely modifikaci6jat,
amely kiils6leg felfoghat6”’, azaz egy élettelen rendszerre, egy jaré érara, egy
miikod8 autéra épphigy vonatkoztathaté, mint egy él6lényre. Ezek utan sze-
rintiik célszeri minden olyan viselkedés, ,,amely egy cél, azaz egy végs§ allapot
elérésére iranyul, egy olyan végs§ 4llapotra, amelyben a viselked6 objektum
meghatdrozott id6beli és térbeli korreldci6ba jut mas targyakkal vagy esemé-
nyekkel”.? A célszer(iség tehat mindenekelStt célrairdnyultsdgot jelent. A cél-
ként felfogott végs6 allapot azonban nem valami vaktdban elért, kiils§, eset-
leges kolesonviszony a viselked6 objektum szamara. Viselkedésiikre nézve
val6ban célszertiecknek csak azokat az entitdsokat nevezhetjiik, amelyeknek
bels6 organizéiciéjahoz ez a végsb korreldcié szorosan hozzétartozik, miikodé-
siik elemzésének szerves része a cél. A faliéra 11 érakor megallt. Mutatéinak
ez a végsd helyzete volna az a cél, amelyre miikodése irdnyul, az az id6- és tér-
beli korreléci6, amelyet az éra miikodése végiil is elért? Nyilvan nem. Az id6-
pont, a térbeli konfiguracié, melyet a széban forgéd allapot képvisel, teljesen
ko6z6mbos, kiils6 az ora el6z6 viselkedésének megértése szempontjabdl, a fali-
6ra miikodése ezen az alapon nem nevezhets célszertinek. A kozonséges pisz-
tollyal célba 16hetek, de ugyanigy 16hetek vele vaktédban, bérmire, a célpontok
kiils6k, tetszGlegesek a pisztoly bels§ mechanizmusa szempontjabél. A pisztoly
viselkedése nem célszeri. Célszer(i viszont minden olyan mechanizmus (par
excellence a szervomechanizmusok), amelyben a miikodésnek egy bizonyos
6nellendrzése oly médon megy végbe, hogy a rendszer miikodése sorén produ-
kélt redlis modifikdcidkat egy alkalmas érzékel§ berendezés folyamatosan
Osszehasounlitja a kivant végeredménnyel, az eltéréseket képvisels ,,hibajelek’
pedig automatikusan a korrekeié irdnyaban befolyasoljak a rendszer miikodé-
8ét. Az ilyen mechanizmus tehat a kivant cél elérése érdekében egy sajitos
miikodési elv, a negativ visszacsatolds segitségével folyamatosan onmagat
korrigalja. Rosenblueth és Wiener a negativ visszacsatolas elvét célszer(iség-
fogalmuk igen lényeges mozzanaténak tartjak. Tulajdonképpen ez, a célra
iranyultsdgot, a cél regulativ szerepét realizdlé mechanizmus az, amely egy
rendszer viselkedésének és a viselkedés céljanak belsé egységét megvaldsitja.
A negativ visszacsatolds igy szerintitk a célszerli viselkedés kritériuma lesz.
Ime tehdt a Wienerék 4ltal javasolt célszeriiség-fogalom: a célszertiség minden
olyan viselkedés belsé jellemzbje, amely egy meghatdrozott végsd dllapot elérésére
irdnyul: ezt a célrairdnyultsdgot a viselkedés sajdtos szervezettsége képviseli,
amely lényegében azt jelenti, hogy a cselekvd objektum dllandé irdnyité jelzéseket
kap a céltdl, s segitségitkkel viselkedését onmaga modifikdlja.

Kétségtelen, hogy az automatikus 6nszabédlyozé berendezéssel rendel-
kez6 gépek miik6dését a negativ visszacsatolés elve nélkiil nem lehet megérteni.
Nem vitds az sem, hogy ez az elv ,,természetes’’megvalésulési formajaban az
615 szervezet magasan szervezett miikodésének igen fontos funkciondlis eleme.
A testh6mérséklet-szabdlyozds, az egyensulytartéds stb. mechanizmusén tal
a biolégia egyre mélyebb szinteken, az elemi és a legbonyolultabb anyagcsere

3 Rosenblueth — Wiener: Behavior, purposes ... 18. o.
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folyamatok alapjiban felismeri ennek a regulativ elvnek az érvényesiilését.
Es, végiil, tagadhatatlan, hogy a modern bonyolult kibernetikus gépekben,
amelyeknek egyik alapvet6 miikodési elve a negativ visszacsatolds, tobb-keve-
sebb sikerrel igyekeznek instrumentédlni az ember pszichés miikodésének bizo-
nyos folyamatait, illetve vonasait is. Ugy tfinik tehét, hogy a negativ vissza-
csatoldsban a célszerliségnek valéban valami k6zos, altalanos kritériuméat sike-
riilt megragadni. :

De mennyire mély, hol és meddig hasznalhaté ez a kritérium ?

Mindenekel$tt valamit tisztazni kell: tulajdonképpen mi is az, amit
Wienerék célként hatdroznak meg?

Emlékeztetiink ré, hogy az imént idézett definiciéban a célt kifejezetten
mint a viselked§ objektum egy bizonyos végs6 allapotét jelolték meg, amelyre
ez az objektum térekszik. I. Scheffler szerint azonban ezzel kapcsolatban a
kovetkez6 nehézség meriil fel:5 a célszert viselkedés egy végss allapot elérésére
irdnyul. Ezt az iranyuldst a célbél folyamatosan érkezé jelzések regisztraldsa
biztositja. A cél tehat az, ami a viselkedés folyamén jelzéseket kiild az objek-
tumnak. A végs§ 4llapot azonban nyilvan nem lehet azonos a céllal, hiszen
id6ben késSbbi, mint a viselkedés, és igy nem vezérelheti az utébbit. Mi hét
akkor a cél? Ebben a felfogisban nem lehet mis — mondja —, mint az az
entitds, amellyel a korreldciénak — a végsS allapotnak — ki kell alakulnia, de
nem maga a végsS allapot. A cél tulajdonképpen a viselkedés soran végig
egrisztald cél-objektum. — Wienerék néhany példdja, amelyen illusztralni és
magyardzni kivanjék elképzelésiiket, valéban megerdsiteni latszik ezt a felfo-
gast. Hangstlyozzak, hogy egy kibernetikus berendezés célszertiségének kér-
dését nem oldja meg a tervezs ember céljaira valé hivatkozéds. A szervomecha-
nizmus célszerfisége mindig az 6 sajit, bels§ céljat tételezi fel. Milyen célt?
Egy szonikus célkeresé apparatussal felszerelt torpedé célja pl. — mondjak —
az irdnyité hanghulldmokat kibocsdtd fokusz. Egy fototropikus szervomechaniz-
mus célja a fény. Egy nyulat kerget$ mii-kutya célja a nyil. Ezekben a példak-
ban a megjelolt célok valéban mind maguk az egzisztalé entitésok, célobjektu-
mok, amelyekkel egy bizonyos végs6 korrelacionak ki kell alakulnia.

Pontatlansdg tehdt a cél ,,végsd allapotként” valé meghatdrozisa az
adott felfogéson beliil is? Ugy gondoljuk, a példék és a definicié eltérése bizo-
nyos tisztazatlansdgot tiilkr6z, de ezt ilyen egyszerfien nem lehet elintézni.
Valéjdban arrél van itt sz, hogy bar Wienerék kifejezetten ,,metodolégiai’
célszeriiségril beszélnek, az ontolégiai és a metodoldgiai szempontok viszonya
»bels§ cél’-magyardzatukban keveredik egymadssal, ezért azutdn a metodols-
giai elv tartalma sem vildgos és problémamentes.

Nézziik csak meg mindenekelStt egy, a negativ visszacsatolas elvén ala-
pulé viszonylag egyszer(i berendezés, pl. egy szervomotor segitségével korma-
nyozott hajé miikodését. A hajé iranyat a hajé hossztengelye reprezentilja,
ezzel, amig a hajé helyes irdnyban halad, a kormanylapit sikja egybeesik.
Az esetleges eltéréseket egy érzékelS berendezés fogja fel (a mi szempontunk-
b6l k6zombos, hogy ez a korményos vagy egy mesterséges automatikus érzé-
kelS apparitus-e), és a kormanykerék elforditésaval reagal ra. Erre egy villa-
mos berendezés a kerék elforduldsi irdnyat és nagysagat jelzd fesziiltséget allit

4 0 cymgrocmu ncusnu. Pen. I'. M. ®panxk, A. M. KysuHn. Mocksa 1964.
5 1. Scheffler: The Anatomy of Inquiry. Phil. Studies in Theory of Science. New York
1963.
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eld, egy elektromos berendezés ugyancsak fesziiltséggel jelzi a korménylapat
tényleges helyzetét. A két fesziiltséget egy Osszehasonlité egység kivonja egy-
masbol, és a szervomotorra visszavezetett (feler8sitett) kilonbséy segitségével
a korméanylapatot megfelel§ irdnyban és mértékben elforgatjik.® A vezérlést
tehdt itt a meghatdrozott irdnyd tvonalat jelz6 optikai jelek regisztralasdval
egy érzékel§ berendezés — mondjuk a korményos — valdsitja meg. Van
cél-objektum: ez a bizonyos meghatarozott ttvonal, és iranyité jelzéseket is
kiild a szerkezetnek. De mondhatjuk-e, hogy a cél-objektum a korményzé
szerkezet miikodésének célja? Ha meggondoljuk, hogy az iranyit6 jelzéseket
kibocsaté objektum nmem hatirozza meg az automata konkrét viselkedését,
st konkrétan azt a viszonyt sem, amelybe végiil is a szerkezet keriil vele, azaz
a viselkedés konkrét eredményét sem, akkor, természetesen, Ggy tiinik, nem,
nem mondhatjuk. Elvileg minden tovabbi nélkiil elképzelhets, hogy, mondjuk,
specialis koriilmények kozott a hajot igy korméanyozzik, hogy me haladjon
a hossztengely képviselte egyenes irdnyban. Ez a berendezés ugyanolyan elvek
alapjan mikodik, ugyanaz marad a cél-objektum, éppugy az iranyité jelekre
reagal, éppen csak ellenkezl elGjelti viselkedéssel, mint az el6z6 esetben.
, Pozitiv’’ és ,negativ’’ célok lehetségére Wienerék is utalnak. (Egy fototro-
pikus szervomechanizmus célja lehet az, hogy keresi, de ugyanugy az is, hogy
kerali a fényt — mondjak.)” A ,,pozitiv’, illetve ,negativ’’ megkiilonboztetés
itt nyilvinvaléan nem a célobjektumra, hanem a kialakulé végsé allapotra
vonatkozik. Mindezek alapjan a cél a viselked§ automata és a célobjektum egy
bizonyos végsé kolesonviszonya lesz. A célobjektumbdél érkez§ jelek ,,értelmét”’,
jelentését az automata bels§ szerkezete adja meg. A viselkedés magyarazaté-
hoz ezért nem az egyik vagy a masik mozzanatnak, hanem a kett6 koleson-
viszonyanak megértése sziilkséges. Természetes azonban, hogy a viselkedés
soran egzisztalé célobjektum mint a kolesonhatas egyik pdlusa valéban sziik-
ségszer(i Osszetevlje lesz az automata célszerd viselkedésének.

Ezen az tton tehat egy relacids cél-fogalomhoz jutottunk el, egyébként
egybehangzéan a wieneri definiciéval. De metodoldgiai, ,,bels§” cél ez? A meto-
dolégiai célszertiség-felfogasnak azt kell jelentenie, hogy képesek vagyunk
teleologikus mddszerrel, a célként felfogott eredménybbl magyardzni a visel-
kedést, anélkiil hogy ehhez szellemi (emberi vagy emberfeletti) tényezbk bevo-
nasara lenne szitkség. — Vegyiik most,szdmba a Scheffler altal emlitett értel-
mezési problémat. Ha a cél-korrelacié végss allapot, hogyan hatdrozhatja meg
a korabbi viselkedést? Erre a kérdésre az ember céljaira val6é utalas nélkiil
nem lehet felelni. Az automata bels§ szerkezete nyilvanvaléan potencialis hor-
dozéja a cél-korreléciénak, a , képességnek’, a lehet&ségnek, hogy a megfeleld
célobjektummal kapcsolatba keriilve a gép meghatarozott 4llapotba jusson.
A szerkezet is, a kapcsolat is az ember konstruktiv munkéajanak eredménye,
s igy azt, hogy mi az automata célja, milyen a belss szerkezete, mi az irdnyité
célobjektum és igy mi lesz a végsd korreldcid tartalma, az ember céljaira vald
hivatkozas nélkiill nem lehet megmagyarazni. A végs§ allapot regulativ cél-
elvként az ember fejében alakul ki, az automata viselkedése egészében ezt
realizdlja, s igy viselkedésének célszeriisége, céljai csak az emberi tevékenység-
folyamaton beliil nyernek értelmet. Ebben az értelemben igaz pl. V. N. Szvin-
cinszkijnek az a megéllapitdsa, hogy a mesterséges automatak viselkedését

¢ Tarjén R.: Kibernetika. Gondolat, 1964. 110—111. o.
7 Rosenblueth — Wiener: Purposeful and . . . 325. o.
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tekintve a szubjektummal valé kapesolaton kivill nincs értelme a océlnak.®
Amint lattuk, ez abb6l kovetkezik, hogy ha a viselkedésiiket, s igy viselkedésiik
eredményét is tartalmassdgukban prébiljuk megragadni, ez egy sziikségszertien
relaciés célértelmezésen at elkeriilhetetleniil az emberi tevékenységgel vald
kapcsolat kérdéséhez, tehat az ontoldgiai alapok tisztédzasdnak sziikségességé-
hez vezet. Wienerék ezt nem latjak, célmeghatarozasukat ,,a” belsS, metodo-
16giai célszeriiség-felfogas alapjanak tekintik, amellyel kapcsolatban — mint
a Taylorrel folytatott vitdban hangsulyozzdk — irrelevdns az emberi célokra
valé minden hivatkozés. » ’

Abban persze igazuk van, hogy az emberi célokra hivatkozni nem elég,
mert ezzel még nem tisztazzuk a széban forgd viselkedés specifikumdt.

Egy kozonséges® vadaszfegyver is emberi célokat valésit meg. Emberi
alkotds, adekvat egy céllal, azzal, hogy lel§jje a vadat, a vadasz e cél érdekében
hozza miikédésbe. A fegyverre valé vonatkozast kiemelve a cél itt igy fogal-
mazhaté meg: az ember célja az, hogy a célobjektum és a fegyver (pontosabban
egy része: a goly6) meghatarozott kélesonviszonyba keriiljon egymaéssal. Vila-
gos, hogy ez a kolesonhatés, a végsd éllapot, redlisan nem létezik a fegyver
miikodése kozben vagy elbtte. De 1étezik idedlisan a tervezd, illetve a vaddsz fejé-
ben. Eppen ez a céljuk tartalma. S6t, bizonyos értelemben nem is puszia’m
idedlisan létezik ez az allapot. Amikor a tervezd, illetve a készits létrehozta a
fegyvert, az eszkoz szerkezete, ezzel kapcsolatban varhaté (mert ,,elére kisza-
mitott”) viselkedése tulajdonképpen éppen az ember fejében elGzetesen meg-
lev8 kolesonhatést reprezentédlja. Ezért, amikor a vadasz miikodésbe hozza
a fegyvert, célja nemesak azt a kivansagot vagy hitet fejezi ki, hogy a fegyver
segitségével elejtheti a vadat, hanem azt a tudast is, hogy a puska meghatéro-
zott feltételek kozott alkalmas arra, hogy a cél-korrelaciét realizalja. Ezeket
a meghatarozott feltételeket, (legalabbis részben) ismét az ember teremti meg.
Megkozeliti, célbaveszi a vadat, és miikodésbe hozza a fegyvert. Mint az egész
tevékenységfolyamat lancszeme, mint az emberi cél reprezentansa, vildgos,
‘hogy a fegyver miikodése is célszer(i lesz. De csak mint ilyen. Hogy ez a cél-
szerliség ,.kiils6” marad a fegyver viselkedése szdméra, azt az bizonyitja,
hogy a miikodését mintegy koriilfogé emberi tevékenységtdl elvonatkoztatva
nincs értelme vele kapcsolatban célszer(iségrél beszélni. A célobjektum a fegy-
ver miikodését nem befolyasolja. Ha valaki a fegyver tokéletes nem-ismereté-
ben véletleniil meghtzza a ravaszt, a fegyver ugyantgy fog miikédni (ameny-
nyiben mfikodik), fiiggetleniil attél, hogy a golyé a levegsbe repiil-e vagy vak-
taban el is talal valamit. A fegyver viselkedésének magyarazatihoz nem kell
elemezni a célobjektum viselkedését.

Egy automatikus célkeres§ berendezéssel ellitott mechanizmus (pl. egy
korszerii torpedd) viselkedése ebbél a szempontbdl nyilvinvaléan minSségileg
més. A célobjektum megjelenése megvaltoztatja a rendszer egész miikodését,
és ha a tipikus viselkedését onmagaban, az emberi tevékenységtdl elvonatkoz-
tatva akarjuk elemezni, sajatossigat ekkor is csak mint cél-meghatarozottsa-
got, célrairanyultsidgot tudjuk megnevezni. Ebben az értelemben beszélhetiink

_a mechanizmus ,,belsS célszerfiségérsl”’. A torekvés, hogy ezt a belsé célszeriisé-
get mint ilyet értelmezziik és tisztazzuk, teljesen jogos, s6t éppen ez a metodo-
l6giai probléma. Az el6bb elmondottakbdl kovietkezik, hogy ez a probléma nem

8 B. H. CBuHuuHCKUi: ITonamue yeaecoobpasnocmu u GyHKYUoOHUposarue xubepHemu-
yeckux cucmenm (O cyiyrocmu ncusnu. Mocksa 1964. 192—200. o.).
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azonos azzal a feladattal (amelyre gyakran le szoktak sz(ikiteni), hogy bebizo-
nyitsuk a célszerli emberi tevékenység és a gépi ,,célszerfiség’’ ontologikus szét-
szakithatatlansdgat, de nem is oldhat6 meg nélkiile.

ElGszor is az el6bbiek alapjan lesz vildgos, hogy amikor birmely gép
miik6désérél onmagaban beszéliink, mindig absztrahalunk. Egy 6sszetett tevé-
kenységfolyamatbél kiemeliink bizonyos szakaszt vagy szakaszokat. Az iménti
egyszerl példik esetében aligha lehet kétséges, hogy ezek a szakaszok az (embe-
ri) cél megvalésitasi folyamatdnak részei. Csakhogy: a célmegvaldsités folya-
mata maga is osszetett. Es nemesak mechanisztikus értelemben, azaz amennyi-
ben egyméstél megkiilonboztethetd miikodésfazisok egymésuténja, amelyek-
ben az eszk6zt kauzalisan hatni engedjiik. Joliehet ,,gyakorlati” (pl. termelési)
célok esetében a cél megvaldsitasa egészében gyakorlati folyamat, azaz meg-
figyelhetd, , kiils6” véaltozdsokban manifesztél6dé operacidk sora, ez a kauzélis
sor célt megvalésitani csak akkor fog, ha — mint a vadészfegyver péld4jan
lattuk — meghatdrozott feltételek kozott kapesolédik a tevékenységfolyamathoz,
illeszkedik az egészbe. Az egyes manipulativ tevékenység-mozzanatokat,
miiveleteket, bonyolultsaguktél fiiggSen tobb-kevesebb nehézséggel, de elvileg
minden tovabbi nélkiil formalizdlni és instrumentdlni lehet, azaz emberi
funkciékbél élettelen eszkozok, gépek funkcibéjava lehet Gket tenni. Hogy a
,,kozonséges” gépek miikodését ezek utén ,,6nmagaban’ vizsgalva nem nevez-
hetjiik célszeriinek, ez csak az ,elidegeniilt’” gépi formaban nyilvanvaléva
valt kifejezése annak, hogy ezek az egyszer(i vagy osszetett miiveletek emberi
formajukban is viszonylag 6n4llé mozzanatai voltak a célszerli tevékenység-
nek, azaz bizonyos értelemben kozombosek voltak e céllal szemben, kiilon-
b5z8 célok ,,szolgalatira’” egyforman alkalmasak lehettek.? De lehet-e instru-
mentélni a célmegvaldsitas folyamatat ezen ttlmenden, nevezetesen magit
a célkeresés, a célhoz val6 alkalmazkodas aktusiat? Ha csak a tényeket néz-
ziik, akarcsak az olyan viszonylag egyszerli automatikus Lerendezéseket,
amelyeket az el6bbiekben emlitettiink, a kérdés feleslegesnek latszik. A kiber-
netika ilyen, s6t ezeken ma mar messze tilmend eredményei gyakorlatilag
litszanak bizonyitani, hogy, legaldbbis bizonyos hatarok koézott, igen. HAt
nem éppen a (bels) célrairdnyultsagiban, a célokhoz valé alkalmazkodésban
nevezhet§-e meg pl. a szervomotoros korményzé berendezés miikodésének
specifikuma ¢ — A nehézség ott van, hogy noha szinte onként kinadlkozik ez
az értelmezés, mihelyt a bels6 célszertiséget elemezni kezdjiik, kideriil, hogy
nagyon nehéz megragadni a belsd cél fogalmat gy, hogy valéban bels§ is
legyen és cél is legyen. Wienerék szerint a ,,belsG’’ jelleg azt jelenti, hogy a gép
»célja”’ nem azonos a tervezd, az ember céljaival. Lattuk viszont, hogy pl.
az iménti korményzé apparatus céljit az egyenes ttvonal megtartisiban,
teh4t egy konkrét, tartalmas végsS allapotban jelolve meg, kideriilt, hogy ez
éppen nem ,,mas”’, mint az ember célja, s6t, célmivolta éppen hogy csak az -
emberi tevékenységre vonatkoztatva érthet6 meg. Ha viszont azt allitjuk,
hogy a cél egyszeriien egy meghatarozott mingségti objektum, ezzel a célfogal-
mat tulajdonképpen viszony, allapot jellegétfl, tehat éppen a viselkedésre
valé vonatkozdsatél fosztottuk meg. A tartalmassdgiban megragadott cél
tehét nem szakithat6 ki az emberi tevékenységbdl anélkiil, hogy értelmét ne

®A. N. Leontyev, D. J. Panov: Az ember pszicholdgidja és a technikai haladds.

(Filozéfiai problémdik a magasabbrendd idegmiikodés fiziolégidjdban és a pszicholégidban.
Akadémiai Kiadé, 1965. 514—519. o. )
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veszitené, azaz nem tekinthet§ ,bels§”’ célnak. Vildgos ezek utdn, hogy ha
a kibernetikus berendezések mfikodési specifikumat célszertiségiikben allapit-
juk meg, ezen csak egy formalizdlt és valamiképpen objektivdlt célt és ennek
a gép viselkedésére gyakorolt hatdsit, pontosabban e hatés hogyanjat érthet-
jiuk. A cél formalizilasa azonban nem egyszertien azt jelenti, hogy a rendszer
miikodésébe be kell kapesolni, magdban a rendszerben képviseltetni kell azt
a bizonyos objektumot, amellyel meghatirozott kolesonviszonynak kell végiil
is kialakulnia, hanem formalizalni és ,,objektivalni’’, képviseltetni kell magéit
a végs6 allapotot, a cél tulajdonképpeni tartalmat is. A rendszerben valami-
képpen eleve egzisztilnia kell a végsé allapotnak, enélkiil a célszertisége nem
lehet ,,bels6”, de ugyanakkor potencialisnak, ,,megvalésitandénak’ is kell
lennie, enélkiil nem lehet cél. Az egyszerli negativ visszacsatolason alapuld
szervomechanizmusokban az a bizonyos célobjektum tulajdonképpen kettds
szerepet t6lt be: nemcsak a ,kornyezetet” képviseli, az entitést, amellyel
a viselked8 objektum kapcsolatba keriilve, minden idGpillanatban valamilyen
kolesonviszonyban van, hanem el6re meghatarozott jel-nagysagok, a referen-
cia szintet szolgdliats fizikai jel-értékek formdjdban egydttal magdt a végsé dlla-
potot is. SGt e kettds funkcidjaban ez az utébbi a donté, a gép miikodési speci-
fikuma szempontjabdél nemcsak az objektum konkrét fizikai tartalma lesz
mellékes, hanem tulajdonképpen maga ez az objektumként val6 egzisztalas
is csak azért lesz jelentds, mert hordozdja lehet a rendszeren beliil a végss 4lla-
potot reprezentild jel-értékeknek. A gépi célszer(iségben a cél tehat lényegében
kvantitativ format olt, fizikai jelek meghatarozott mennyiségi értékévé transz-
form4lédik. Ennek megfeleléen, természetesen, maganak a célszerfiségnek az
értelme is megvéltozik. A cél elérése, a célnak megfelel6 viselkedés kialakitasa
egyszer(ien annyit jelent, mint a viselkedés soran ugyanezen jelek ugyanilyen
értékeit produkalni. Ehhez, csak a bels§ célszeriség szempontjibél szemlélve
a gép viselkedését, miikodésének konkrét tartalmatél is el lehet, sét el is kell
tekinteni. A lényeg az lesz, hogy az egész viselkedést éppugy ,,mérhet6vé”’
kell tenni, formalizdlni kell, mint a célt, olyan értelemben, hogy eltér§ visel-
kedések a referenciaszinttel osszehasonlithaté fizikai jelek kiilonb6zd értékei-
ben legyenek kifejezhetSk. Ezzel az értelmezés legnagyobb nehézségét, a cél és
az eredmény elvi-min&ségi heterogenitésat sikeriil kikiiszobolni, s igy a kérdés
most mér ,,csak’ a ,hogyan” lesz. Hogyan alakulhat a gép viselkedése tgy,
hogy végiil is a két érték — a referenciajel és a kimendgjel értéke egybeessék ?
Erre vélaszol a kibernetika a negativ visszacsatolds elvével. Vilagos ezek utén,
hogy az organizdcionak ez a sajitos médja a kibernetikdban a célszertiség koz-
ponti elve, csomépontja lesz, de vildgos az is, hogy a tartalomtél valé alapos
- elvonatkoztatds, egy sajatosan formalizalt cél objektivalisa talajan lesz az.
Ennek megfeleléen mint ,,bels§’” kibernetikai elv a célszer(i organizaciénak is
egy elvont modelljét adja esupin,amely nem zérja ki a struktira nem is lényeg-
telen eltéréseit.

Mindezek alapjan pl. a szervomotoros hajékormanyz6 berendezés belsé
célszer(iségérdl a kovetkezs értelemben beszélhetiink: Az egyenes utvonal nem
»belsé cél”, de meghatarozott értékii (pl. optikai) jeleket ,kiild”’, amelyeket
mas alkalmas , fizikai nyelvre” leforditva (azaz, mint esetiinkben, pl. elektro-
mos fesziiltséggé atalakitva) a szerkezet miikdtetésére lehet felhasznilni.
E ,masik” nyelv konkrét min8ségét (elektromos hatés-e vagy valami més)
a kiindulé objektum természete nem hatérozza meg, de az iranyité jelek meg-
hatérozott értékét (pl. a fesziiltség el8jelében és nagysigaban) ki kell fejeznie.
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Ezért a cél-objektumra vonatkoztatva tgy foghaté fel, mint ennek bizonyos
paraméter-értékeit reprezentéld jel. Ha ebbdl a jelértékbél, a referenciajelbdl
indulunk ki, a rendszer viselkedését a kovetkezSképpen irhatjuk le: Ha a
referenciajelet nem kozvetleniil haszniljuk fel a szerkezet miiksdtetésére,
hanem folyamatosan Osszehasonlitva a m(ikodés reilis eredményét azonos
moédon kodifikals értékekkel, a kettd eltérését, a ,,hibajelet’” alkalmazzuk vezér-
lésre, a szerkezet mindaddig fog m{ikddni, mig az eltérés nulla nem lesz, azaz,
amig a szerkezet olyan allapotot nem ér el, amely a referenciajellel megegyezs
értékkel fejezhets ki. E belsé mlikodést vizsgalva ezek utin a referenciajelet
tgy tekinthetjilkk, mint a rendszer végs§ allapotat elGzetesen képvisel§ és a
viselkedést emberi beavatkozas nélkiill irdnyité szerkezeti elemet, tehat mint
belsé célt, és a viselkedést ezen az alapon belsSleg célszerlinek nevezhetjiik.
Az, hogy mikor mi szolgiltatja a referenciajelet, ill. a referenciaszintet, hogy
a konkrét célkittizéseknek megfeleléen milyen anyagi szubsztratumok miféle
konkrét szerkezete realizalja a célszerii organizacidt, ez, természetesen, korant-
sem ko6zombos a megoldandé feladatok, tehat a gép konkrét viselkedése szem-
pontjibdl, de mihelyt ezeket is bevonjuk a vizsgalatba, ez a célszeriiség elvi
tisztazdsa szempontjabél azt jelenti, hogy tullépiink a szorosan vett bels
kibernetikai, metodolégiai sikon és a problémét visszahelyezziik a célszertl
emberi tevékenység realis Osszefiiggéseibe. Amikor Wienerék metodoldgiai
célnak tiintették fel a fényt, a hajot vagy a célpontul szolgalé nyulat, amikor
célszertiségfogalmukat bizonyos konkrét viselkedések elemzéséhez hasznos és
rzilkséges moédszertani elvnek nevezték, fiiggetlentil attél, hogy él6rsl vagy
élettelen gépekrdl van-e szé, ilyen ,tallépést” hajtottak végre anélkiil, hogy
ezt észrevették volna. Ezzel pedig tulajdonképpen, minden metodolégiai
igazsigmag ellenére is, amelyet 1j néz6pontjuk képviselt — kett8s elvi félre-
értés szamara teremtettek alapot. ‘
ElGszor is, joggal Ggy tlinhetett, hogy a mddszeriik elvi alapjat képezd
célszertiség-felfogés nem egyszertien egy sajatos tudoménydag specialis metodo-
l6giai elve, hanem altalaban a célszer(i viselkedés, sGt ,,a’”° célszertiség krité-
riuma kivén lenni. Jellemz8, hogy Taylor is, Scheffler is igy kezelik és errdl az
alaprél birdljak elképzeléseiket. Ugy latjak, hogy Wienerék &lldspontjinak
megfelel6en a célszerliség kritériuma a jeleket produkilé célobjektum. De ha
ezt elfogadjuk, mondjék, ezzel eleve kizdrunk a célszertiség korébsl minden
olyan viselkedésformat, ahol ilyen célobjektum nincs. Marpedig a — legalébbis
a tudatos emberi — viselkedés szdmos esetben ilyen. Az ember célul tlizheti
ki pl. a bolesek kovének megtaldlasat, és mindent megtehet, hogy ezt el is érje —
jelenti ki Taylor. S6t, az embernek lehetnek pl. olyan céljai is, hogy, mondjuk
naprol napra aldzatosabb legyen — igy Scheffler. Vajon lehet-e tagadni, hogy
mindezekben az esetekben célrairdnyuld, célszerli a viselkedése ? Aligha. Mér-
pedig itt irdnyité jeleket kiild§ célobjektumrél nem igen beszélhetiink. Mi
kovetkezik ebb6l? Taylor szerint az, hogy ez is bizonyitja az Gj célszertiség-elv
haszndnak és értékének kétséges voltat. Scheffler szerint az, hogy a kibernetika
altal javasolt kategéridkkal le lehet irni és meg lehet magyarazni egyes visel-
kedésformikat, masokat viszont nem. Ahol célobjektum van, ott a viselkedés
célszerfisége a kibernetikai értelmezésben ragadhaté meg (legalabbis az esetek
nagy részében), fiiggetleniil attél, hogy élettelen gép vagy €16 entités viselke-
désér6l van-e sz6, ahol azonban nincs, ott ez az értelmezés nem kielégit§.10 —

10 T, Scheffler: id. mdi.
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Az el6z6k alapjén azt kell mondanunk, hogy {gy ez a biralat rossz vdgdnyon
halad. Wienerék bels6 célszerfisége — fiiggetleniil attdl, hogy 6k maguk ezt
elvileg mennyire tisztdztdk — valéjaban nem ,,a” célszer(iség értelmezése vala-
milyen 4ltaldnos metodoldégiai értelemben. Legel&szor ezt kell meglatni —
tisztédzni kell a mesterséges szervomechanizmusok bels§ célszertiségének spe-
cidlis metodolégiai jellegét, amely belsé célszertiséghez csak a szervomecha-
nizmusok redlis alapjit képez& emberi tevékenység szamos tartalmi és struktu-
ralis sajitossdganak — a célszerfiséget érint§ sajatossdgdnak — absztrahaldsa
révén jutunk el. Az eredmény — a kibernetika specidlis médszertani elve —
természetesen tartalmazza a célszerti viselkedés bizonyos altalanos jellemzdit.
De amit mint dltaldnos jellemz8t megragad és felhaszndl, az éppen nem a cél-
objektum sziikségessége, hanem 4altalaban a célrairdnyultsdg mint sajatos orga-
nizécids elv, amelyet a negativ visszacsatolas elve fejez ki. Ahhoz, hogy a célra-
irdnyultsidgot mesterséges szervomechanizmusokon modellezni lehessen, a célt
objektivalni kellett, mégpedig a miikodést reguldlé referenciaszint forméjaban.
A Wienerék altal felhozott konkrét példdkban ezeknek az iranyité jeleknek
kiilonb6z8 objektumok voltak a forrasai, a hordozéi. Az el6bbiek alapjan azon-
ban-vildgos, hogy ebben éppen a célrairanyultsag specidlis megjelenitésének
hogyanja fejez6dik ki, az a specidlis ut, amelyen keresztiil az ember ,,belss”
céljabol kiindulva el lehetett jutni élettelen szerkezetek ,,bels6’” célszertiségé-
hez, rajuk ruhdzva a célmegvaldsitas bizonyos funkciéit. Ezen az alapon nem
el{i ellentmondés és nem értelmezési nehézség, ha ,,tagadhatatlanul’” célszert
viselkedések esetében az irdnyité célt objektum-formdban nem taldljuk. Ez
csak azt bizonyitja, hogy a kibernetika célszertiség-elvét kell az emberi célszerti
tevékenységhdl kiindulva magyardzni, nem pedig megforditva. Ez az el6bbi
speciélis érvényességét nem sziinteti meg, s6t éppen nem zirja ki azt sem, hogy
8" célszerliség (elsGsorban az emberi célszer(iség) bizonyos jellemzsit segit-
hessen alaposabban megérteni.

A misik félreértés szorosan Osszefiigg ezzel. R. Taylor szerint a gépi
teleologizmus megoldhatatlan értelmezési nehézségekhez vezetd alapvetd hiba-
forrdsa az, hogy a célszertiséget viselkedés-kategéridnak tekinti. A viselkedés-
b8l ugyanis, irja, korantsem lehet mindig egyértelmtien kovetkeztetni a célra.
(Ha pl. egy auté kovet egy gyalogost, s6t egyre kozeledik hozza, esetleg el is
iiti, a ,,viselkedésébbl” egydltaldn nem deriil az ki, vajon a vezetSje célja az
volt-e, hogy elgdzolja az embert, vagy csak ijesztgetni akarta, vagy esetleg
egyszerfien csak elromlott a kocsi fékje (s igy a viselkedés az adott vonatkozas-
ban nem is volt célszerti). Ebbdl viszont az kovetkezik, hogy a célszeriiség nem
szlikithetd le a viselkedés ismérveire, hanem szélesebb fogalom: a viselkedést
megeldz8en a jovE bizonyos 4llapotaira vonatkozé kivansagot és véleményt is
feltételez.'* — A tudatos emberi tevékenység célszertiségére vonatkozéan
Taylornak nyilvanvaléan igaza van. De ha ezt az igazsdgot egyszertien szembe- .
allitjuk a kibernetika belss célszertiségével, ez azt jelenti, hogy egy tudoményig
specidlis mddszertani célszertiség-elvének lehetséges tartalmat nem is vizsgljuk,
az ontolégiai alapjat képezs oOsszefiiggéseket nem tisztdzzuk, s igy, a jelen
esetben kétségkiviil vitathaté megoldasi javaslatokkal egyiitt ab ovo a problé-
makat is elvetjiik. Val6jaban, mint lattuk, a széban forgd bels6 célszertiség
mint specidlis metodolégiai elv viselkedés-kategéria, de anélkiil, hogy mint
ilyen altalanosithaté lenne, anélkiil, hogy dlfaldban igaz lenne Wieneréknek

1 R, Taylor: Purposeful and . .. 328. o.
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barmely efajta kitétele: ,,a célszeriiséget felismerni a cselekvés természetébsl
kell, nem a cselekv$ objektum struktirajanak és természetének vizsgalatdbdl
és a rajta val6 spekuléciébol’” .12

Ugy gondoljuk, az eddigiekben felvazolt problémak filozéfiai szempont-
bél a kibernetikai belsS célszertiség gerincét érintik. Ez pontosabban a kovet-
kez8ket jelenti: 1. ha azok a valaszok, amelyeket egyrészt az emberi tevékeny-
ség és a gépi célszerliség ontolégikus Osszefiiggésére vonatkozdan, mésrészt
ennek alapjan a metodolédgiai teleolégia-elv filozéfiai tartalmara vonatkozéan
adni prébaltunk, alapjdban véve helyesek, a viszonylag egyszeri berendezések
elemzésén thl a bonyolultabb kibernetikus gépek miikodésére vonatkozdan is
lényegében érvényeseknek kell lenniok; 2. ez nem zéarja ki azt, hogy a kiberne-
tika fejlédése a célszerliség-kérdésre vonatkozoban is ne gazdagitani tudasun-
kat, s ne valtoztatna, mélyitené sajat metodoldgiai elvének tartalmat is.

A negativ visszacsatolds mint mfiszaki elv kéztudoméstan nem a kiber-

. netika felfedezése. J. Watt golyésszabélyozéja gyakorlatilag mar 1876-ban
megvalésitotta. Mint fiziolégiai jelenséget, mint az organizmus és a kornyezet
kapesolatdnak ciklikus organizaciéjat szintén nem a kibernetika ismerte fel
els6nek. De az a beldtas, hogy itt a viselkedés szempontjabél jelent&sen kozos
vonasrol van sz6 é16 és élettelen kozott, a kibernetika megalapitéinak érdeme.
Jelent6sége pedig abban van, hogy az él§ organizmus célszerti viselkedésének
valamiféle bels§ vazat adja meg, s igy perspektivat nyijt egyes eddig csak az
él8 anyag specilis funkciéinak tartott viselkedésforméak gépi instrumentdls-
séra, elvileg 1j, az eddigieknél osszehasonlithatatlanul komplexebb feladatok
automatizaldsara. Minél ujszertibbek és minél komplexebbek az automatizé-
landé feladatok, természetesen annél kevésbé jelentik a visszacsatolas elvének
miiszakilag viszonylag egyszer(i, kozvetlen demonstralasit. Az ezen tilmend
feladatok pedig igen sokszor elvileg jelent8s és nehéz problémik megoldasat
igénylik, amihez a kibernetikanak pl. az informéciéelmélet, vagy a matemati-
kai logika eredményeit is messzemen8en be kell vonnia érdekl6dési korébe.
Vildgos, hogy ennek megfelelGen a célszerli organizicié megteremtése is egyre
bonyolultabb és nehezebb dolog. A referenciajel — a ,,bels’’ cél produkilisa —,
a szabélyozandé valtozék optimdlis értékeinek elGallitdsa a szabilyozanddk
szdm4tol és egymdéshoz valdé viszonyéatél fiiggSen igen bonyolult szdmitdsi
miiveleteket igényelhet (amelyek esetleg csak elektronikus szémolégépek
mint vezérl6berendezések segitségével oldhaték meg), a gépet a feladat egész
megoldési menetét programozd, esetleg tobb ezer utasitassal kell ellatni stb.
A kibernetikai célszeriiség elvi tartalmdt azonban mindez nem érinti. Az auto-
mata célszerfisége ezekben az esetekben is ugyanigy illeszkedik be az emberi
teleologikus tevékenységfolyamatba, és ugyanolyan jelleg(i, a negativ vissza-
csatoldssal jellemezhet6 metodoldégiai 6nallésdggal rendelkezik, mint az egy-
szertibb esetekben.

Van azonban a dolognak egy mésik oldala is. Ez pedig a kovetkezd: az
onszabalyozé berendezések célkeres§ miikodésiikkel a teleologikus viselkedés
bizonyos funkcidit modellezik. Az el6bbiekben ez azt jelentette, hogy mivel a
gép reélisan nem tiiz ki célokat, hanem végeredményben csak az emberi célok
megvaldsitdsi folyamatdba kapcsolédik be, a belsd célszeriiség fogalmat csak
lgy érthetjiikk meg, ha a célt a gép miikodése szdmdra valamilyen adekvéat for-
maban eleve adottnak vessziik. Az egyszer(i negativ visszacsatoldssal miikodd

12 Rosenblueth — Wiener: Purposeful and . .. 323. o.
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automatdk esetében viszonylag konnyt kimutatni, hogy ez valéban igy van.
Ezek viselkedése azonban ennek megfelelSen viszonylag merev. Miikodésiiket
az ember 4ltal produkalt, tobbé-kevésbé ,kész cél”’ irdnyitja és,,véletlen”
koriilményekhez, megvaltozott kiilsé vagy bels§ miikodési feltételekhez nem
tudnak alkalmazkodni. Marmost nemcsak az ember, hanem é&ltaldban az él6
célszerti viselkedését éppen az jellemzi, hogy adaptilédik a kornyezet valtoza-
saihoz. Felmeriil tehét a kérdés, vajon nem lehet-e plasztikusabb, ,,értelme-
sebb”’, ,tanulékony” gépekkel a viselkedésnek ezt a magasabb tipusat is model-
lezni. »
Nem nehéz meglatni, hogy a kibernetika ebb6l a szempontbél vett fejls-
dése 1j kérdéseket vet fel a célszerfiség-probléméval kapcsolatban. Hiszen
nem arrél van-e szé, hogy amennyiben az 1j feladatokat egyre tokéletesebben
sikeriil megvalésitani, ez sziitkségessé teszi a belsd célszertiség elvileg 4j értelme-
zését? A plasztikusabb viselkedés instrumentéldsara vonatkozé kutatésok,
a gyakorlati eredmények mir ma sem terméketlenek. Az elméleti lehetbséy
problematikija pedig mar jénéhany évvel ezel6tt felvet6dott (pl. W. R.
Ashby érdekes konyvében, amelynek els6 kiadédsa 1952-ben jelent meg).13
Mindez azonban valéjdban azt bizonyitja, hogy az iménti kérdésre nemmel kell
felelni.

Ashby abbdl indul ki, hogy az idegrendszer adaptiv viselkedésének ténye
és.8z a hipotézis, hogy miikodése a lényegét tekintve mechanisztikus (azaz nem
teleologikus), nem kibékithetetlen egyméssal. Tehat, mondja, az agymiikodés
,,Jogikai mechanizmusit” kidolgozva bizonyithatjuk, hogy az él6 szervezet
viselkedése lehet egyszerre szelektiv és mechanisztikus, kovetkezésképpen
adaptiv voltdban is hozzaférhet6 a gépi modellezés szdméra. Mindabbdl,
amit erre épit, a mi szempontunkbdl két dolgot kell kiemelni:

1. mivel meg akarja magyarazni, hogyan jon létre az a viselkedés, amely
de facto célra iranyult — mondja —, nem indulhat ki a cselekedet hasznossiga-
nak teleologikus fogalmabdl, mert igy bfivos korbe jutna. Abbél a feltevésbdl
kell kiindulnia, hogy a viselkedés minden pillanatban a viselkedd entitds fizi-
kai természete 4ltal meghatirozott, nem pedig finilisan. E feltevéssel 6ssz-
hangban szigordan ,,objektiv médszerrel” tanulmanyozza az adaptiv viselke-
dést. Ehhez szorosan hozzétartozik, hogy csak olyan fogalmakat hasznil,
amelyeknek objektive megragadhato6 értelmiik, objektive demonstralhaté tar-
talmuk van. De megvalésithat6-e ez minden esetben ? Ashby elismeri, hogy az
emberi tevékenységet tekintve az ilyen torekvés hallatlan gyakorlati és filozé6fiai
nehézségekbe iitkoznék, az dllati és a gépi viselkedésre nézve azonban megvalé-
sithaté. Ami szdmunkra ebbdl fontos, az az emberi tevékenységre vonatkozé,
csoppet sem lényegtelen korlatozas. Az tudniillik, hogy a tanulés, az alkalmaz-
kodé viselkédés automatizildsa az elvi lehet&ségeit tekintve éppugy nem az
emberi célszeriiség maradéktalan leforditasa a gép nyelvére, legfeljebb bizonyos
vonasainak modellezése, mint ahogy a célkeresés egyszerti aktusanak automa-
tizalésa sem volt az;

2. arra a kérdésre, hogy mi az adaptiv viselkedés ilyen médszerekkel
megragadhaté ,,logikai mechanizmusanak” lényege, Ashby a kettds visszacsa-
tolds elvével felel. A kovetkezGképpen: az organizmus fennmaradisa belss
reakcidinak kiegyensilyozott voltat, miikodésének stabilitdsdt feltételezi. Ez
a stabilitds egyet jelent azzal, hogy az organizmus szdmos lényeges jellemzGjé-

13 R. Ashby: Design for a Brain. The Origin of Adaptive Behavior. London 1960.
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nek (funkciondlis szempontbdl: valtozéinak) kvantitativ értéke bizonyos hata-
rokon beliil marad. A kérnyezet valtozésai azonban hatnak a lényeges véalto-
zbkra is, kritikus értékeiket ezért a kedvezGtlen hatdsokkal szemben fenn kell
tartani. Az egyéni viselkedés célszerlisége éppen az e hatdsok kiegyensilyoza-
s&t eredményezs alkalmazkodést jelenti. Az allat azonban nyilvinvaléan nem
rendelkezhet a lehetséges Osszes valtozaskombindciékra megfeleléen reagélni
kész oroklott mechanizmusokkal, a célszer(i viselkedést tehat meg kell tanulnia.
Ezt biztositja a kettés visszacsatoldssal jellemezhetd organizdcié. Ez lényegé-
ben azt jelenti, hogy a kornyezet nemcsak az organizmus kiils6 viselkedését
kivalté ,,jelzéseket’”’ kiild ez utébbi érzékszervein keresztiil, hanem koézvetleniil
is hat a szervezet lényeges valtozéira, amelyeknek a ,,normalist’”’ meghaladé
értékvaltazasa viszont a rendszer bizonyos miikddési feltételeinek (meghataro-
zott kiils6 paramétereknek) megvaltoztatisan at modifikilja a viselkedést.
(Ashby a macska és a tfiz viszonyéval szemlélteti ezt a kapcsolattipust. A
macska, ha nincsenek még tapasztalatai a tfizzel kapcsolatban, pl. meglitva
a laingokat, egészen kozel mehet hozzajuk, koriiljarhatja, megszagolni igyekez-
het ket stb., azaz a legkiilonfélébb viselkedéssel reagalhat a latvanyra. Igy
azonban adott esetben megéghet, rdgurulhat egy pardzs, ami azt jelenti,
hogy a szervezete mi{ik6dési egyensilyat biztosité bizonyos bels§ viszonyok,
lényeges valtozék értéke az egyensilyt megbonté mértékben megvaltozik.
Ennek hatésira meg kell viltoznia bizonyos feltételeknek, pl. a paridzs vagy«a
léngok és a macska kozotti térbeli tdvolsignak, ami ismét meghatarozott
hatassal van ,a macska viselkedésére.) A viselkedés adekvat voltdrél akkor
beszélhetiink, ha ez a rendszer (a szervezet és a kornyezet) egyensilyi allapotat
biztositja. Ehhez viszont a rendszer minden részének, tehat az organizmusnak
a dinamikus stabilitdsa is sziikséges. Ezért mindaddig, amig az egyenstlyi
allapot ki nem alakul (illetve helyre nem &ll), amig tehat az organizmus meg
nem talalja a valtozé feltételeknek megfelels, a lényeges valtozék megfelelSen
stabil értékeit biztosité viselkedésformat, az egyes lancszemek automatikusan
modifikaljak egymést a fenti organizaciénak megfelelé rendben, azaz minden-
fajta céltudat nélkiil a rendszer alland6é mozgisban van.

Arra a kérdésre, amit az imént feltettiink (hogy ti. adaptiv viselkedésre
képes automatak épitése nem teszi-e sziikségessé a kibernetikai bels6 célszerti-
8ég fogalmanak elvi atértékelését), tigy gondoljuk, az allati tanulés ,,logikai
mechanizmusdnak’ ez a felfogisa vildgosan nemet mond. Ennek alapjén tanul6
gépek létrehozdsa azt jelenti, hogy mindenekelStt a fentivel analég dinamikus
egyensilynak, egy ,,ultrastabil”’ rendszernek a feltételeit kell élettelen szubsztra-
tumon instrumentalni, ehhez viszont itt is elsésorban a szervezet lényeges bels§
viszonyait modellez6 hatarértékeket, a szabalyozas alapjit képezd belss célt
kell ,,el6allitani”’. A bels§ célszer(iség értelme sem e cél kibernetikhi tartalmét
és funkciéjat tekintve, sem a beldle kiindulé organizicié lényegét tekintve nem
fog megviltozni. Ez azonban nem jelenti azt, hogy az organizacié itt a metodo-
légiai célszerfiség tartalméra vonatkoztatva csak jelentéktelen mértékben val-
tozik. A visszacsatolds kettGs hurka ebbdl a szempontbdl jelzése a tartalmi
valtozasnak. A gépnek most éppigy dnmaginak kell a célhoz vezetd viselke-
dést (tehat a miikodés helyes programjét) kidolgoznia, mint ahogyan az allat-
nak is meg kell tanulnia, hogyan ,,forditsa hasznara’ a tiizet. A kettls vissza-
csatolassal jellemzett organizacié éppen azért lehet az édllat és a gép szdméra
kozos tanulds-mechanizmus alapja, mert lehet6vé teszi nem-célszert, ,,vélet-
len” viselkedés-aktusok felhalmozédasabdl végiil is egy adaptiv viselkedésmod
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kibontakozasat. Ennek a hogyanja valéban j mozzanat az immanens célszerti-
ség tartalméiban. :

Az allat nem ldtja elbre viselkedése eredményét, a kornyezet varhatéd
visszahatdsdt sajit aktivitdséra, ezért, ha valamely cselekvése inadekvatnak
bizonyul (a lényeges valtozéknak a tiirési hatdrokat meghaladé értékvaltoza-
sdhoz vezet), nem fudja, milyen iranyban kell megvaltoztatnia magatartésat.
A kornyezettdl informécidkat csak sajat cselekedetei eredményében kaphat —
mondja Ashby. Minden sikertelen kisérlet utdn vaktaban valtoztatja viselke-
dését, prébalkozik, mindaddig, amfig szervezete miikodési egyensilya helyre
nem 4ll. A célszerfitlen viselkedésmédokat a kett8s visszacsatoldssal ,,dolgozé”
organizdcié utdlag kiszliri, az eredményt minden esetben mintegy lemérve
a lényeges valtozdok értékalakulasaiban. Ilyenformdn Ashby szerint a préba-
szerencse médszer az dllat adaptiv viselkedésének sziikséges eleme, a cél eléré-
séhez sziikséges informéci6k megszerzésének objektiv médszerekkel tanulmé -
nyozhaté Gtja. Mint ilyen, k6zos eleme lehet az 616 organizmus és a gép visel -
kedésének. — Kétségtelen, hogy a tanulégépek bizonyos tipusai valéban igye-
keznek ezt az elvet felhasznilni. Az egyik leglényegesebb j mozzanat miiko-
désiikben a ,,probalkozés”, a ,,tapasztalatgyijtés” és a ,,szelekci6é’” alkalmazasa
— lényegében az Ashby 4ltal megrajzolt mechanizmus logikaja szerint.

Tulajdonképpen ennyi az, amit el akartunk mondani. Mégsem tehetiink
itt pontot, ha el akarjuk keriilni azt a hamis latszatot, hogy szerintiink a filo-
Z6fia ezeknek a problémasikoknak az elemzésével ,,lényegében’”’ megoldottnak
nyilvénithatja a kibernetikai cél-elv értelmezését, legalabbis azt, ami ebbdl éra
tartozik. Szo sincs réla, a problémahorizont még csak most tagul igazén. Ezért
vélasztjuk befejezés helyett bizonyos tovabbi problémék jelzését.

Az imént azt mondtuk, hogy az adaptiv viselkedésre képes automatik
szintje valami jelent&sen tjat hoz a metodolégiai célszerliség tartalmiban.
Mit ? Roviden gy fogalmazhatnank meg, hogy a céltevékenységnek egy tjabb
jellemz8 vondsat kisérli meg gépi funkeiéva tenni: a célnak azt a sajatossagit,
hogy mivel csupan tobbé-kevésbé éaltalanos, elvont ,,tikkrozése”’, idealis képe
a kivdnt eredménynek, onmagdban nem hatdrozza meg mereven és egyértel-
miien az utat, amelyen elérhet8, annal is inkdbb, hiszen az Gt mindig valtozé
kornyezeti feltételekkel valé kolesonhatast feltételez, s igy a viselkedd entités
szelektiv magatartdsat koveteli meg.

Ezek utdn azonban méris tokéletesen érthets, ha egy Gjabb, filozéfiailag
is izgalmas kérdés meriil fel: az ,,egyszertibb’ é1§ organizmus, a névény és az
allat célszeri élettevékenysége és az alkalmazkodésra is kiterjesztett gépi cél-
szerliség viszonyénak kérdése. Barmennyire kezdetiek is ma még az eredmé-
nyek, nem jelzik-e éppen azt, hogy az aktiv alkalmazkodés funkcionalis meg-
ragadésdval az élet lényeges vonésait ,,sajatitja ki’ a kibernetika, s ezen az titon
tovabbhaladva egyre teljesebben (s6t végiil teljesen) sikeriil a maga eszkozei-
vel produkalnia azt, amit életnek neveziink.* Azaz a mi szempontunkbdl:
ha alapvet6ének kell is tekinteniink a kibernetikai célszerliség tisztdzadsédban
ennek a céltudatos emberi tevékenységhez valé viszonyét (és a ketté elvi kiilonb-
ségét), ezen beliil esetleg még jogos lehet feltenni a kérdést, van-e egyaltalan
barmiféle elvi kiilonbség a kibernetikai és az un. szerves célszerfiség kozott.

Semmiképpen sem intézhetjiik el kénnyedén ezt a kérdést. Es nemesak
azért nem, mert neves tuddésok meggondolandé érvekkel aldtamasztott fel-

1 A, H. Konmoropos: JKu3sHe u mbuunerue ¢ mouku spenus kubeprnemuxu. Mocksa 1962.
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tevése, hogy esetleg - nincs. Nem is csak azért nem, mert a kibernetika mér
eddig is tagadhatatlanul viharos lendiilettel soport el nem egy eleve eléje alli-
tott elvi korlatot, amelyen til — allitottdk — nem mehet. (Ami persze nem
azt jelenti, hogy megforditani a dolgot, és eleve korlatlannak nyilvanitani a
kibernetika lehet8ségeit, kevésbé komolytalan ,,segitség’’ lenne, mint az elgbbi.)
Hanem azért sem, mert magitél értet6ds, hogy ebben a kérdésben a szerves
célszer(iség ,,meghallgatésa’” nélkiil még hipotéziseket feldllitani sem lehet.
A szerves célszeriiség ,,bels§ célja’” is metodolégiai elv, immanens, anélkiil,
hogy tudatos cél lenne. Ha viszont ennek alapjin a szerves célszertiséget filo-
z6fiailag tgy értelmezziik, hogy ez csupan formalis, szerkezeti analdgia az
emberi teleolégidaval, akkor tulajdonképpen nem igen lehet elvi kiilonbséget
kimutatni a kibernetika bels§ célszerfisége és a szerves teleolégia kozott. De
nyilvan itt is bonyolultabb a dolog, és a kérdés éppen az, hogy mennyivel
t0bb a szerves célszeriiség formalis analogikus jegyeknél, mi a szerves teleoldgia
elvének specidlis tartalma. Ezen a szinten a kibernetika bels6 célprobléméjahoz
a filozé6fia nem igen nydlhat anélkiil, hogy ezzel a mésik cél-elvvel is ne foglal-
koznék alaposan.

ON THE PHILOSOPHICAL CONTENT OF THE CONCEPT OF “INNER PURPOSE”
IN CYBERNETICS -

E. Rézsahegyi

Starting from N. Wiener’s and A. Rosenblueth’s conception of teleology and its
contemporary and later philosophical reception, the paper examines the philogsophical
content of the cybernetic “inner purpose”. Stressing the ontological inseparability of
mechanical functionalism and purposeful human activity, it considers within the frame
of this relationship the plane of so called ‘“methodological functionism” a relatively in-
dependent problem. The special content of the cybernetic principle of methodological
functionism is outlined by the interpretation of the concept of ‘“‘inner purpose’.

0 OHUJIOCOPCKOM COOEPYKAHUH IMOHATHSA KUBEPHETUUECKOM!
«BHYTPEHHEH LIEJIV»

3. Poxcaxeou

Ornpasnssich 0T TeJeoioruyeckoro arsia H. Bunepa u A. Po3eH6mioTa, a TarkoKe CoBpe”
MEHHBIX HM H HOSAHeHMX (UIOCOPCKHX OTKJIHKOB, NaHHasi CTaTbsl HCcieayer ¢unocodekoe
coziep>KanHe KHOEPHETHYECKOH «BHYTpEHHEH nesimy. TTomu@pKHBasi OHTOJIOTHYECKYI0 HEOTPhIB-
HOCTb MAlIMHHOH 11€J1eCO00Pa3sHOCTH 0T LEJICHANPABJIEHHOH CO3HATEJIbHOM YeJI0OBEYECKOoi aesi-
TEJbHOCTH, B MPEAeIaxX MX OTHOIIEHHH aBTOP BBIAEISAET KAK OTHOCHTEJIBHO CaMOCTOSITEJIBHYIO
npo0sieMy IUIOCKOCTb T. H. METONOJIOrHYeCKOH nesiecoo6pasHocTH. CHenuasibHOe COfiepIKaHHe
METOA0JIOTHYECKOr0 MPHHIHIIA LEIeC000PasHOCTH KUOEPHETHKM aBTOP CTApAeTCsl ONpeNesHTh
TIPH TOMOINM TOJIKOBAHMSI IMOHATHA (BHYTPEHHEH ey,
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