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ABSTRAKT

Prispévek se vénuje praktickym otdzkdm odpovédnosti za Skody zptisobené auto-
nomnimi systémy, u nichZ je obtiZnd predvidatelnost a prevence skod a rovnéZ
obtiZné urcent pficiny vzniku konkrétni $kody s ohledem na konstrukci systémii
a mnoZstvi datovych vstupti. Na zdkladé analyzy idedlniho modelu odpovédnosti
za takové systémy je diskutovdna stdvajici tiprava odpovédnosti za provoz
zvldsté nebezpecny a odpovédnosti za vady vyrobku dle obéanského zdkoniku.
Odpovédnost za provoz zvldsté nebezpecny je vyhodnocena jako vhodny model
odpovédnosti provozovatele systému a je navrhovdno jeji doplnéni systémem po-
vinného pojisténi. Ve vztahu k odpovédnosti za vady vyrobku je pak navrhovdno
roz$ireni liberacnich podminek a rozsifeni odpovédnosti na vady softwarovych

autonomnich systémil.
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ABSTRACT
This paper deals with practical issues of liability for damages caused by autono-
mous systems where it is (considering design of the relevant systems and the vo-
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lume of data inputs) difficult to predict and prevent a damage and also difficult
to determine the cause of the specific damage. Based on an analysis of the ideal
liability model for such systems, current rules laid down in Czech Civil Code
regarding liability for dangerous facility and product liability are discussed.
Regime of liability for dangerous facility is found suitable as a liability model for
autonomous system and it is proposed to be supplemented by a compulsory insu-
rance system. With regard to product liability, it is proposed to broaden conditi-
ons for liability liberation and extend accountability to the defects of purely soft-
ware autonomous systems.

KEYWORDS

artificial intelligence; liability; autonomous system

1. GVvOD

Autonomni systémy a uméla inteligence ¢im dal Cast€ji poutaji pozornost
pravniku. Dukazem je fada publikaci v ¢eskych pravnickych periodicich
k tomuto tématu z posledni doby.” Rozpéti moznych piistupi k tématu je
pfitom §iroké. Na jednu stranu se miZeme setkat s diskuzemi o umélé inte-
ligenci jako tfetim typu osoby s nutnosti vlastni pravni subjektivity, a to
zejména v kontextu mozného rozvoje vlastnitho védomi v autonomnich sys-
témech,’ coZ Ize spiSe povaZovat za problém vzdalené budoucnosti.

Na druhé stran€ spektra stoji ryze praktické diskuze o modelech odpo-
védnosti za autonomni systémy, s jakymi se dnes muZeme béZné setkat,
nebo se s nimi budeme moci setkat v nejbliz§i budoucnosti, jako jsou napf.
autonomni vozidla ¢i softwarové systémy nahrazujici ¢lovéka pfi komuni-

Srov. napt. POLCAK, R. Odpovédnost umélé inteligence a informaéni ttvary bez pravni
osobnosti. In: V. ZOUFALY. XXVI. Karlovarské prdvnické dny. Praha: Leges, 2018. s. 535-
554. Dale srov. KRAUSOVA, A. Status elektronické osoby v evropském pravu v kontextu
Ceského prava. Prdvni roghledy, 2017, ¢. 20, s. 700 a nasl. KOLARIKOVA, L. Odpovédnost
(za) robota aneb pravo umélé inteligence. Bulletin advokacie. 2018, ¢. 3.s. 11-19. MIKES,
S. Pravo ve véku inteligentnich strojéi. Bulletin advokacie. 2018, ¢. 4. s. 17-22. MIKES, S.
Vybrané otazky odpovédnosti za $kodu zpiisobenou autonomnim vozidlem. Prdvni rozhledy.
[online] 2018, ¢. 13-14. [cit. 14. 8. 2018]. Citovano dle beck-online.cz

Srov. MIKES, Bulletin advokacie, 2018, op. cit. s. 18.

30



J. TomiSek: Jaky je idedIni model odpovédnosti za autonomni systém? DISKUZE

kaénich dlohach. K $irokému rozpéti svych stanovisek smé&fuji
i pravotvorné organy.’

Tento pfispévek ma ambici se zatadit ke druhé citované skupiné a prag-
maticky analyzovat, jak by mél vypadat model soukromoprévni odpo-
védnosti za Gjmu zpusobenou autonomnim systémem, ktery neni nadén
schopnosti vlastniho sebeuvédoméni, ale je schopen pracovat bez zdsahu
¢lovéka bud pod jeho dohledem, nebo bez tohoto dohledu.

Piikladem takového systému je autonomni vozidlo, na némz jsou ilu-
strovany typické vlastnosti takového systému. Pfedmétem tohoto prispévku
v8ak neni FeSeni specidlni pravni tpravy provozu dopravnich prostfedki,
ale diskuze obecného modelu soukromopravni odpovédnosti. Zohlednény
jsou proto rovnéz ryze softwarové systémy bez hmotné slozky. Predmétem
diskuze v ramci pfispévku naopak neni odpovédnost verejnopravni (zejmé-
na spravnépravni a trestnf).°

Cast 2 piispévku tvoii analyza pojmu autonomni systém a identifikace
jeho vlastnosti, které maji dopad do odpovédnostniho modelu. V ¢asti 3
jsou pak na zakladé téchto vlastnosti identifikovany pozadavky na idealni
odpovédnostni model. V rdmci ¢asti 4 jsou diskutovany jednotlivé relevant-
ni odpovédnostni instituty dle zdkona ¢. 89/2012 Sb., ob¢ansky zakonik,
ve znéni pozdéjsich predpisu (déle jen ,,O0b¢Z*), aplikovatelné na Gjmu zpt-
sobenou autonomnim systémem. Zejména je diskutovdna odpovédnost za
provoz zvlasté nebezpecény a odpovédnost za vady vyrobku. Na zakladé této
diskuze jsou v ¢asti 5 ¢inény navrhy de lege ferenda.

V zévéru prispévku autor shrnuje, Ze pro spravedlivou kompenzaci osob,
jimZz autonomni systém zpusobi djmu, je tfeba odpovédnost za takovou

4

Srov. POLCAK, 2018, op. cit. MIKES, Pravni rozhledy, 2018.

Srov. usneseni Evropského parlamentu ze dne 16. tinora 2017 obsahujici doporu¢eni Komi-
si o oblanskopravnich pravidlech pro robotiku (2015/2103(INL)), zejména body Z az Al
a 49 az 57 fesicich primarné odpovédnosti, oproti bodu 58 navrhujicimu status elektro-
nické osoby.

K tomu srov. napi. SOKOL, T.; SMEJKAL, V. Trestnépravni aspekty robotiky - ¢ast I. Prdvni
prostor [online]. 6. 9. 2018 [cit. 15. 12. 1018]. Dostupné z:
https://www.pravniprostor.cz/clanky/trestni-pravo/trestnepravni-aspekty-robotiky

a SOKOL, T.; SMEJKAL, V. Trestnépravni aspekty robotiky - ¢ast II. Prdvni prostor [online].
2. 10. 2018 [cit. 15. 12. 1018]. Dostupné z: https://www.pravniprostor.cz/clanky/trestni-
pravo/trestnepravni-aspekty-robotiky-cast-ii
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ijmu modelovat jako objektivni, alokovanou na provozovatele autonomni-
ho systému, cemuz odpovidé tprava odpovédnosti za provoz zvlasté nebez-
pecny dle Ob¢Z. Odpovédnost za vady vyrobku by ve vztahu k autonomnim
systému meéla byt rozsifena na software, ale limitovdna na pfipady, kdy pu-
vodce pfislusného autonomniho systému neprovede opatieni, kterd mohl
rozumné ucinit pro prevenci Gjmy. Tento model odpovédnosti by dle nazo-
ru autora mél byt doplnén systémem povinného pojiSténi a kryti nepo-
jisténych skod, obdobné jako u motorovych vozidel.

2. AUTONOMNI SYSTEM

Typickym piikladem autonomniho systému relevantniho pro tento piispé-
vek je autonomni vozidlo. Ocekdvéame, Ze takové vozidlo bude samostatné
vykonéavat urcité svérené tikoly, napf. prepravovat osoby a véci z mista na
misto, dopliiovat palivo, resp. zasoby energie apod. V soucasnosti takové
tkoly mutZe vykondvat pod dohledem ¢lovéka, v blizké budoucnosti pak
bez jeho dohledu. Neocekavame vsak, Ze by v nejblizsi budoucnosti auto-
nomni vozidlo mélo vlastni inciativu, uvédomovalo si sebe sama a mohlo si
tkoly stanovovat samo. Jeho chovani tak bude vzdy funkci vychoziho
vlozeného softwaru a ziskanych dat.

Prvnim vyznamnym znakem autonomniho systému je proto jeho nizka
kontrolovatelnost a obtizné zabranéni nepfedvidanému neZadoucimu
chovéni. Pokud urdity systém pracuje skute¢né autonomné, jeho vlastnik ¢i
provozovatel (zjednoduSené fteCeno ten, kdo ho ,vypustil do svéta“),
zpravidla nemuZe kontrolovat, jakym datovym vstuptim bude vystaven. Na-
pfiklad majitel autonomniho vozidla nemiZe ovlivnit, jakd bude podoba
a obsah dopravniho znadeni, se kterym se vozidlo setkd.” Tyto datové vstu-
py pritom nemusi ovlivnit jen aktualni chovani autonomniho systému
(napf. vozidlo muZe zpusobit dopravni nehodu na zdkladé chybného ¢i
umyslné upraveného dopravniho znaceni), ale také jeho chovani v bu-
doucnu.

7 2 . y P e ~_ 2z vz , P ~z ’
Takové dopravni znafeni je pfitom mozné pouzit k ttoku pisobicimu neZddoucimu

chovéni autonomniho vozidla. Srov. EVTIMOV, Ivan, a kol. Robust Physical-World Attacks
on Deep Learning Models. arXiv.org [online]. Upraveno 10. 4. 2018 [cit. 14. 8. 2018].
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Pro chovéni vozidla vSak budou vyznamné nejen data ziskdvana vozi-
dlem béhem jednotlivé jizdy (napf. o chovani dalsich vozidel a stavu vnéjsi-
ho prostiedi), ale také data ziskand v minulosti a zpracovana metodou tzv.
strojového uceni.® Pomoci strojového udeni je chovéni autonomniho systé-
mu modelovano veSkerymi pfedchozimi daty zpracovanymi timto systé-
mem (resp. jejich relevantni podmnoZinou).

Piikladem muZe byt strojové uceni vozidla v zemi, kde chodci striktné
respektuji svétla na semaforu. Na zékladé strojového uceni za takto spe-
cifickych podminek mtiZze vozidlo zptsobit dopravni nehodu v jiné zemi,
kde chodci cervené svétlo na semaforu vnimaji spise jako doporuceni se na
prechodu 1épe rozhlédnout. Vozidlo totiz nebude predpokladat, Ze by
chodec po dobu, kdy sviti ¢ervené svétlo, mohl vstoupit do vozovky, a pro-
to nepojede s naleZitou opatrnosti. Chovéani samotnych chodct béhem pro-
cesu strojového uceni je ptitom opé€t mimo kontrolu vlastnika, resp. provo-
zovatele.’

Druhym vyznamnym znakem autonomniho systému je obtiZnost urceni
pri¢iny jeho neZadouciho chovéni, a to diky mnoZstvi datovych vstupt
a strojovému uleni. Pokud napf. autonomni vozidlo prudce zabrzdi a zpt-
sobi srdzku s vozidlem za nim, muZe byt obtizné uréit, zda pfi¢inou prudké-
ho brzdéni byl néktery z mnohych aktudlnich datovych vstupG (napf.
konkrétni zmanipulovani dopravni znacka ¢i varovani, Ze jiné autonomni
vozidlo se bliZi zpoza rohu), nastaveni vozidla vyrobcem, nastaveni jeho
obsluhou, nebo nastaveni vzniklé strojovym ucenim.

Diky strojovému uceni autonomni systém soucasné neustdle koriguje
svij zpusob reakce na uréité vstupy, tyto korekce se v8ak neukladaji for-

mou pravidla ¢i algoritmu srozumitelného pro c¢lovéka, ale napf. posi-

BliZe srov. napt. ALPAYDIN, E. Introduction to machine learning. Cambridge, Massachusetts:
The MIT Press. 2014.

Radim Pol¢dk v tomto sméru uvadi piiklad autonomniho systému spole¢nosti Microsoft na-
zvaného Tay, jehoZ tlohou bylo vytvéret pfispévky na socialni sit Twitter, které bude sdilet
co nejvice uZzivatell. Pfi nékolika pokusech o jeho nasazeni vSak doslo k tomu, Ze v reakci
na dostupny obsah na dané socialni siti a také cilené jednani nékterych jejich dalsich uziva-
telt zacal systém vytvéfet nendvistné piispévky, aniZz by k tomu spole¢nost Microsoft
jakkoli zavdala. Srov. POLCAK, 2018, op. cit., s. 538. Obecné k problému omezené kont-
roly nad autonomnim systémem pak srov. tamtéz s. 539 a nasl.
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lovanim nebo oslabovanim ur¢itych vazeb v neuronové siti. Nasledné proto
nemusi byt zfejmé, pro¢ na urcité vstupy reagoval systém uréitym zpiso-
bem, a které minulé datové vstupy vedly k vytvofeni konkrétniho reaké¢ni-
ho modelu.

V kontextu vyse uvedeného piikladu nemusi byt naptiklad zfejmé, jak se
autonomni vozidlo naucilo predpokladat, Ze na Cervenou chodci zisadné
nevstupuji do vozovky — zda pri¢inou byl nevhodny ,trénink“ jeho vyrob-
cem, resp. dodavatelem,'’ pouZivani v atypickém provozu nebo prosté
béZné chovani lidi v urcité oblasti, kde bylo vozidlo legitimné provo-
zovano."

Autonomni vozidlo tak dobre ilustruje typické znaky autonomniho sys-
tému, relevantni pro analyzu a diskuzi vhodného odpovédnostniho modelu,
tj. nizkou kontrolovatelnost a obtiznost urceni pfi¢iny neZadouciho
chovéni. Pfedmétem diskuze v tomto pfispévku vsak neni odpovédnost za
autonomni vozidla jako takova, nebof ta zpravidla podléhaji specifické
regulaci.'” Pro korektn{ analyzu a diskuzi je tfeba pojem autonomni systém
vnimat v jeho plné §ifi, kterd zahrnuje téZ systémy bez hmotné slozky, tj.
systémy ryze softwarové. Typickym piikladem zde muZe byt autonomni
systém suplujici roli burzovniho maklére.

Bylo by pfitom chybou se domnivat, Ze softwarovy systém je méné ne-
bezpecny neZ systém, ktery svou hmotnou sloZzkou miZe zptisobit hmotou
Ujmu. Pfiklad autonomniho systému realizujiciho transakce na burze zde
neni tolik ilustrativni, pokud si vSak predstavime autonomni systém zajistu-
jici fizeni jaderné elektrarny, mimo jiné napf. na zikladé dat z energetické
distribuéni soustavy, je srozumitelné&jsi, Ze pfipadna Gjma je s Gjmou zpuso-

benou systémem s hmotnou slozkou pfinejmensim srovnatelna.

Je bézné, Ze autonomni systém je pred zahdjenim svého obvyklého provozu nejprve ,tré-
novan“ na cvi¢nych datovych vstupech, aby se na nich naucil odpovidajici reakce a podle
nich byl schopen reagovat adekvatné na obdobné vstupy.

K obdobnému argumentu o obtiZné analyze p#i¢in uréitého jednani srov. POLCAK, 2018,
op. cit., s. 539.

Srov. napf. VACHAL, A. Cesko dohani Némecko a Kalifornii v autonomnim #zeni. Do sné-
movny mifi novela, kterd povoli samofiditelnd auta. IHNED.cz [online]. 14. 6. 2018 [cit.
14. 8. 2018]. K blizsi diskuzi odpovédnosti za autonomni vozidla srov. MIKES, 2018, & 13-
14, op. cit.
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S ohledem na to, Ze autonomni systém muZe byt systémem ryze softwa-
rovym a u softwarového systému lze jen stézi hovorit o vyrobé a vyrobci,
jsou v dalsim vykladu vyrobce autonomniho systému s hmotnou slozkou
a tvlirce softwarového systému oznafovani souhrnné jako puvodce auto-

nomniho systému.

3. POZADAVKY NA MODEL ODPOVEDNOSTI

3.1 PREVENTIVN{ PUSOBEN({
Pfi hledani vhodného modelu odpovédnosti za autonomni systém je tfeba
mit na paméti skute¢nost, Ze nastaveni odpovédnosti za jmu ma vyznam-
ny vliv na chovéani subjekti pfislusnych odpovédnostnich vztahl. Tento
vliv m@Ze byt pozitivni a vést k bezpe¢néjsim a kvalitnéj§im autonomnim
systémum a minimalizaci celkové ijmy vzniklé spole¢nosti ptisobenim au-
tonomnich systému. Soucasné vSak muze byt i negativni, pokud odradi sub-
jekty odpovédnostnich vztahu od jinak spolefensky pfinosnych aktivit, kte-
ré jsou spojeny s prili§ vysokym rizikem vzniku povinnosti k ndhradé€ Gjmy
(napt. pokud budou vyvoj ¢i distribuce jinak prospésného autonomniho
systému spojeny s rizikem ndhrady djmy a toto riziko neptijde kryt po-
jisténim odpovédnosti za skodu)."

Pozitivni pusobeni smérem k bezpe¢néj§im a kvalitn&j§im produktim
a sluzbam vznika tam, kde je pivodce daného autonomniho systému za néj
¢inén odpovédnym. Z ekonomického hlediska se racionédlné chovajici pa-
vodce bude snaZit maximalizovat sviij zisk ze $ifeni daného autonomniho
systému, pfiCemzZ pfipadnd nidhrada Gjmy tento zisk sniZuje. Proto bude pt-
vodce vynakladat Gsili a prostfedky, aby pravdépodobnost nastoupeni po-
vinnosti k ndhradé€ Gjmy snizil, a to az do okamziku, kdy dodate¢né preven-
tivni opatfeni ma naklady vyssi, nez o kolik by se sniZila moZznad na-
hrazovana tjma vaZena jeji pravdépodobnosti.'*

V tomto kontextu je vSak tfeba si uvédomit, Ze pokud by odpovédnost
puvodce byla absolutni a Z4dné opatfeni nebyla dostate¢na k tomu, aby se

13

Srov. HUBBARD, 2014, op. cit., s. 1833.
* Srov. HUBBARD, 2014, op. cit., s. 1812 a nasl.
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ji ptivodce zprostil, pak by tato ekonomickd motivace k investicim do pre-
ventivnich opatfeni vibec nenastoupila. To nelze povaZovat za zadouci vy-
sledek.

Pokud by naopak odpovédnost pivodce autonomniho systému byla
v uréitém pripadé omezena ¢i dokonce vyloucena, mélo by takové nasta-
veni stimulujici G¢inek ve vztahu k vyvoji a §ifeni novych autonomnich sys-
témd, protoZe jeho ptivodce by nebyl zatiZen rizikem odpovédnosti a s nim
souvisejicimi ndklady. Na druhou stranu by se stejné€ jako v pripadé abso-
lutni odpovédnosti sniZila ¢i zcela vytratila motivace ptavodce k vynakla-
dani prostiedkfi na rozumné opatfeni branici vzniku Gjmy."°

V kontextu vyse uvedené analyzy by proto idedlni model odpovédnosti
mél alokovat odpovédnost za Skodu vzniklou autonomnim systém na jeho
ptvodce do té miry, aby byl motivovan {init preventivni opatfeni proti
§kod. Odpovédnost ptivodce autonomniho systému by neméla byt absolutni
a nezavisla na investicich do prevence, neméla by vsak byt soucasné vylou-

cena.

3.2 ROZLOZEN{ ODPOVEDNOSTI MEZI PUVODCE A PROVOZOVATELE
Vyznamnou otdzkou je, zda mé byt pfipadna odpovédnost alokovana pt-
vodci ¢i provozovateli autonomniho systému, pokud takovy systém zptisobi
Gjmu. Pavodce autonomniho systému mé nejlepsi znalost o jeho fungovéni
a situacich ¢i podminkéch, ve kterych muze autonomni systém djmu zpiso-
bit. Na druhou stranu nemusi mit ptvodce autonomniho systému po-
drobnou znalost o tom, jakym zptisobem miZe byt dany autonomni systém
jeho provozovatelem pouZit a jakd Gjma s danym zptisobem pouZiti muze
byt spojena.

Jak uvAadi Pol¢dk, na strané pavodce bude potencidlni odpovédnost
v praxi nejcastéji feSena pojisténim odpovédnosti za $kodu,'® pfi¢emz vyse
pojistného se bude odvijet od predpokladané vyse mozné Gjmy a promitat
do pofizovaci ceny autonomniho systému. S ohledem na omezenou znalost

15

Srov. HUBBARD, 2014, op. cit., s. 1869 a nasl.
'® Srov. POLCAK, 2018, op. cit., s. 542.
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mozZného zpasobu vyuZiti mtZe byt stanoveni této predpokladané vyse
Ujmy obtizné a ptivodce systému bude muset pocitat s nejhor$im scénéfem.
Vysledkem muze byt vyrazné navySeni pofizovaci ceny autonomniho systé-
mu kvuli vysi pojistného, ackoli niklady na pojisténi by na strané provo-
zovatele mohly byt se znalosti konkrétniho zplsobu pouZiti vyrazné nizsi.
Takové navySeni pak muze limitovat vyuZiti jinak prospé$nych a finan¢né
dostupnych autonomnich systéma.

Zohlednit je proto tfeba konkrétni postaveni puvodce a provozovatele
autonomniho systému. V piipadé softwarového autonomniho systému, je-
hoZ ptivodcem bude nezévisly vyvojaf ¢i mensi spole¢nost, ale provozovate-
lem renomované financ¢ni instituce, je z hlediska kompenzace poskozeného
pravdépodobné vhodnéjsi odpovédnost provozovatele. Naopak v pripadé
autonomniho hlasem ovlddaného doméciho asistenta, jehoZ puvodcem je
vyznamny vyrobce spotiebni elektroniky a ktery je ur¢en primérné pro vyu-
Ziti spotfebiteli, je naopak vhodnéjsi, aby poskozeny mél moznost hojit se
pfimo na ptivodci systému.

V prvém pfipadé navic mlZe byt pivodce tviircem relativné obecného
systému urc¢eného obecné pro komunikaci se zdkazniky a automatizaci za-
kaznickych procestt a muZe to byt konkrétni finanéni instituce, ktera roz-
hodne, Ze dany systém pouZije napf. pro poradenstvi klientim o vhodnych
investi¢nich produktech. Takovy zptsob pouZiti mtze pfi Spatné radé vést
k vyznamné Gjmé na strané klienta finan¢ni instituce, aniZ by takové Gjma
na strané ptivodce obecného systému byla pfedvidatelna. Naopak v druhém
pripadé bude pro pfisluSného vyrobce spotfebni elektroniky relativné dobte
predvidatelné, jakym zptisobem budou spotfebitelé pfislusny systém pouzi-
vat, a tedy pro né€j bude predvidatelnd i hrozici Gjma.

Je tedy patrné, Ze ptivodce autonomniho systému by nemél byt z odpo-
védnosti zcela vynat, protoZe je v dobrém postaveni, aby mozné skodé pre-
desel, a v nékterych piipadech téz aby posoudil odpovidajici rizika a ade-
mélo leZzet na provozovateli systému, ktery je nejlépe schopen posoudit rizi-
kovost daného zpusobu pouZiti a podle néj naleZité vybrat vhodny auto-
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nomn{ systém s odpovidajicim bezpecnostnim profilem, nebo dokonce roz-
hodnout, Ze v daném piipadé neni viibec vhodné autonomni systém pouZit.

Teprve jako druhotné opatieni by méla nastupovat odpovédnost ptvod-
ce autonomniho systému pro pfipad, Ze v daném piipad€ nebude pro po-
Skozeného efektivni hojit se na provozovateli systému, popf. ijma posko-
zenému vznikla jednozna¢né nedostateénou prevenci na strané ptvodce.
Takova prava by poSkozeny mél mit moZnost proti ptvodci uplatiiovat pfi-
mo. V ptfipadech, kdy provozovatel systému nahradi poskozenému Skodu,
které mohl ptivodce systému rozumné predejit, by souc¢asné provozovatel
mél mit regres proti ptuvodci.

3.3 KOMPENZACE POSKOZENYCH

Vedle preventivniho motivaéniho ptisobeni odpovédnostniho systému nelze
odhliZzet od jeho vyznamného cile, a to je adekvéatni kompenzace posko-
zenych."” Vznikne-li poskozenému tjma vlivem ¢innosti autonomniho systé-
mu, neméla by nastat situace, kdy poskozeny za tuto djmu nebude
kompenzovan, vyjma rozsahu, v jakém se na vzniku Gjmy sdm poskozeny
podilel.

Vyse popsané vlastnosti autonomniho systému, kdy je obtizné vzniku
Ujmy predejit a soucasné urcit jeji pricinu, vedou k zavéru, Ze subjektivni
model odpovédnosti nemiZe byt v tomto sméru dostateény. PoSkozeny by
totiz v fadé pfipadi nebyl schopen prokazat zavinéni Zaddného subjektu,
ktery by jej mohl potencidlné kompenzovat. Model odpovédnosti za auto-
nomni systém by tedy mél byt postaven na objektivnim principu.

JelikoZ okruh moznych pfi¢in vzniku Gjmy zpisobené autonomnim sys-
témem je Siroky, bude-li jeden subjekt odpovédnostnich vztahti uéinén ob-
jektivné odpovédnym, nastanou v praxi pfipady, kdy tento odpovédny sub-
jekt nebude tim, kdo ve skute¢nosti $kodu zpusobil. V takovém piipadé by
mél mit odpovédny subjekt moZnost se dale hojit v rdmci regresnich
vztaht.

Soucasné je tfeba odpovédnosti model nastavit tak, aby odpovédny sub-
jekt byl skute¢né schopen poskozené adekvéatné kompenzovat. V tomto

' Srov. HUBBARD, 2014, op. cit., s. 1811.
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sméru je tedy nutné objektivni odpovédnost alokovat vidy na dostate¢né
ekonomicky silny subjekt (napf. s ohledem na jeho predpoklddany ekono-
micky prospéch z sifeni ¢i pouziti autonomniho systému), nebo objektivni
odpovédnost doplnit jinym institutem garantujicim kompenzaci, napf. po-
vinnym pojiSténim odpovédnosti.

Riznorodost ekonomického postaveni subjekti odpovédnostnich vztahti
v oblasti autonomnich systém jiz byla diskutovéna v ¢asti 3.2 tohoto pii-
spévku. V tomto kontextu se jevi jako vhodné umoznit poskozenému hojit
se na ekonomicky silném subjektu v daném konkrétnim ptfipadé vzniku
Ujmy (napf. na puvodci autonomniho systému, neprovedl-li adekvatni pre-
ventivni opatfeni proti vzniku Gjmy) a soucasné systém doplnit povinnym
pojisténim pro ostatni pfipady.

3.4 PRAVNI JISTOTA

Motivaénim faktorem pro subjekty odpovédnostech vztahti neni jen
samotna alokace odpovédnosti, ale také mira pravni jistoty ohledné této
alokace. Rozhodovéni puvodce, zda bude autonomni systém S§ifit, resp.
provozovatele, zda jej uvede do provozu, bude ovlivnéno nejen tim, Ze za
urcitou Gjmu budou s jistotou odpovidat, ale také potencidlni odpovédnosti,
ktera je nejista. I takovd odpovédnost musi byt raciondlnim subjektem pfti
ekonomické kalkulaci zohlednéna.

Stejné tak se tato potenciilni odpovédnost promitne do kalkulace pojis-
tného pro pojisténi odpovédnosti, popf. mize dokonce vést k tomu, Ze urci-
ta ¢innost bude z hlediska rizik nepojistitelnd. Tato skutec¢nost pak ovlivn{
pofizovaci cenu autonomniho systému, pfip. miZe zpusobit, Ze dany auto-
nomn{ systém viibec nebude jeho ptivodcem $ifen."®

Idedlni model odpovédnosti za autonomni systém by proto subjektim
odpovédnostnich vztaht mél poskytovat dostate¢nou pravni jistotu o tom,
ktery subjekt a za jakych okolnosti bude za Gjmu zptisobenou autonomnim
systémem ¢inén odpovédnym. V disledku takového nastaveni budou moci
subjekty odpovédnostnich vztahti nastavit adekvatni preventivni opatfeni,

'® Srov. POLCAK, 2018, op. cit., s. 542.

39



18/2018 Revue pro prdvo a technologie ROC. 9

popt. si zajistit odpovidajici pojisténi, které bude dostupnéjsi a méné na-
kladné nez ve stavu pravni nejistoty.

3.5 POUZITI OPEN SOURCE KOMPONENT

Pfi hledéani idedlniho odpovédnostniho modelu je tfeba také brét v potaz,
Ze autonomni systémy jsou dnes Casto budovéany s vyuZitim existujicich
komponent tietich stran. Nékteré (jinak vysoce komplexni) dlohy se pfi vy-
voji zejména softwarové ¢asti autonomnich systémt do zna¢né miry opaku-
ji, proto je efektivni pro n€ pouzit jiZz dostupné feSeni. Pifikladem mohou
byt knihovny funkci pro strojové uceni. Tyto komponenty mohou byt po-
fizeny v ramci béznych dodavatelsko-odbératelskych vztaht, ale ¢asto jsou
vyuZivana také bezplatné dostupna feseni v podobé open source softwaru."
Ujma zplisobena autonomnim systémem pfitom miZe vzniknout pravé se-
lhdnim takové komponenty tfeti strany.

Odpovédnostni model by mél tedy umoziiovat v odavodnénych pfipa-
dech preneseni odpovédnosti pivodce autonomniho systému na pavodce
komponenty, jeZ svym selhdnim Gjmu zapfi¢inila. V pripadé béZznych do-
davatelsko-odbératelskych vztaht by mélo jit o béZné regresni preneseni
odpovédnosti, pficemZ odpovédnost ptivodce komponenty by méla byt kon-
struovdna obdobné jako odpovédnost pivodce celého systému, tj. se zo-
hlednénim, zda byla na strané puvodce komponenty ucinéna dostate¢na
preventivni opatfeni.

Uplatnéni tohoto standardu v pfipadé open source komponent by vSak
bylo nepfiméfené. Jakkoli vyvoj open source softwaru muze byt komer¢ni
aktivitou, pfipadny komeréni benefit tvirce takového softwaru se realizuje
napt. v rdmci poskytovani podpory k danému softwaru, poskytovani doda-
te¢nych zaruk na zdkladé zvlastnich smluvnich ujednani apod. Samotny
open source software je za béznych podminek bezplatné dostupny potenci-
4lné neomezenému okruhu osob. Pokud tedy puvodce autonomniho systé-
mu pouZije pro jeho tvorbu open source software, muze tak udinit bez vé-

' Srov. SCHERER, 2016, op. cit., s. 370 a nasl.
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domi a bez finan¢ni kompenzace tviirce tohoto softwaru, postaéi pouze, Ze
dodrzi p¥islusné licen¢ni podminky.”

Open source software soucasné velmi casto nemd jednoho konkrétniho
tvlrce, ale je vytvafen komunitou, z niz kazdy ¢len muZe do tvorby daného
softwaru pfispét relativné malym dilem, ale kombinaci téchto pfispévki
muze vzniknout vada softwaru vedouci ve vysledku k Gjmé zptisobené au-
tonomnim systémem. V takovém pfipadé muZe byt obtizné uréit, jaka
konkrétni osoba danou vadu zavinila a méla by byt odpovédna za vy-
slednou $kodu.

Z vy$e popsanych diavodt by odpovédnostni model mél rozliSovat, zda
tvarce pfislusné komponenty mél z jejiho pouziti v ramci daného auto-
nomniho systému komer¢ni prospéch, resp. zda k danému pouZiti doslo
v navaznosti na jeho komeréni aktivity, nebo nikoli. Pokud Gjmu zptsobi
komponenta $ifend mimo komeréni aktivity ptivodce, pak by méla jeho od-
povédnost byt vylou¢ena mimo pfipady, kdy Gijma vznikne z jeho hrubé ne-
dbalosti ¢i imyslné.

3.6 PROCESN{ OTAZKY
V neposledni tfadé nelze pominout, Ze systém soukromopravni odpo-
védnosti, ackoli je hmotnépravnim institutem, se prakticky realizuje v civi-
Inim, popf. trestnim procesu, ktery muZe na uplatnéni naroku klast vétsi ¢i
mensi prekazky. Odpovédnostni narok, ktery je po hmotnépravni strance
jednozna¢né opodstatnény, tak muZe byt relativizovéan p#ili§ vysokymi pro-
cesnimi naroky na jeho uplatnéni, nap¥. nutnosti sloZitého dokazovani.”
Idedlni model odpovédnosti by tedy posSkozenym mél umoZiovat opod-
statnéné naroky uplatnit relativné snadno. Védomi, Ze odpovédnostni sys-
tém takové uplatnéni umoziuje, pak bude zpravidla vést odpovédné osoby
k tomu, aby poskozené kompenzovaly samy, bez nutnosti soudniho
uplatnéni naroku, vzhledem k niz$im transakénim nakladim mimosoudni-
ho feSeni. Soucasné by vsak tento model odpovédnosti nemél pripoustét

20

K podminkam pouZiti open source softwaru blize srov. MYSKA, M., TOMISEK, J. Prava k da-
tiim a software. In: POLCAK, R. a kol. Prdvo informaénich technologif. Praha: Wolters Kluwer
CR, 2018. s. 195.

Srov. HUBBARD, 2014, op. cit., s. 1828.
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prili§ snadné uplatnéni narokd, aby neoteviral cestu neopodstatnénym Zalo-
bam zatézujicim odpovédné osoby.”

4. ODPOVEDNOST ZA AUTONOMNI SYSTEM DE LEGE LATA

4.1 ODPOVEDNOST ZA PROVOZN{ CINNOST

De lege lata lze prepokladat, Ze na odpovédnost provozovatele za auto-
nomni systém by byl aplikovan § 2924, popt. 2925 Ob¢Z, tedy odpovédnost
za Skodu z provozni ¢innosti, popf. za Skodu provozem zvlasté nebez-
pe¢nym. Pasobnost odpovédnosti za $kodu z provozni ¢innosti je relativné
limitovana diky svému omezeni na Skody z ¢innosti vydéle¢né. Pokud by
autonomni systém byl pouzit jako zarizeni k vydé€le¢né ¢innosti (napft. ob-
sluha na zdkaznické lince pojisfovny), odpovidal by za Skodu vzniklou
z jeho provozu provozovatel dané ¢innosti bez ohledu na zavinéni, ovSem
pouze pokud by $koda méla podstatu v samotné ¢innosti>® (napt. pokud by
autonomni systém nezaznamenal nahldSenou pojistnou udalost).

Vylouceni aplikace piislusného odpovédnostniho institutu by bylo
mozné, pokud by bylo prokazano, Ze Skoda nevyplyva z povahy provo-
zované vydélec¢né ¢innosti** (naptiklad, Ze autonomni systém na zakaznické
lince finané¢ni instituce poskytl klientovi chybné informace o pocasi, a¢ pfi-
slu$nd instituce takovou informacni sluzbu zjevné neposkytuje a autonomni
systém pouze ziskal data pozadovand zdkaznikem né€kde na internetu).
Liberace provozovatele by pak byla moZn4, pokud by prokéazal, Ze vynaloZil
veskerou moznou péci, kterou po ném lze rozumné pozadovat, aby ke sko-
dé nedoslo. Takovy dikaz by byl moZny napt. v piipadé, kdy by provozova-
tel systém ndlezité vybral, patficné jej vybavil pro vykon dané ¢innosti
(typicky nélezitym tréninkem nad relevantnimi daty) a podnikl pfimérena

22

Srov. POLCAK, 2018, op. cit., s. 553.

Srov. VOJTEK, P. Néhrada Gjmy z provoznich ¢innosti (vybrané otazky). Soudni rozhledy.
[online]. 2015, ¢. 6, [cit. 14. 8. 2018] s. 202 a nasl.

Srov. rozsudek Nejvyssiho soudu ze dne 25. 11. 2009, sp. zn. 25 Cdo 2429/2007 in VOJ-
TEK, 2015, op. cit., s. 202 a nasl.
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preventivni opatieni (napf. pou¢enim zakaznikd, Ze nekomunikuji se Zivym
operatorem apod.).”

Naproti tomu v pfipadé Skody zpusobené provozem zvlasté nebez-
pecnym se vydéle¢ny charakter pfislusné ¢innosti nevyZaduje. Postaci, Ze
Skoda vznikne z provozu, u kterého nelze predem rozumné vyloucit
moznost vzniku zavazné Skody ani pfi vynaloZeni fddné péce. Je pritom
otazkou, kdy mZe byt autonomni systém povazovén za takovy provoz. Dle
judikatury provozem zvlasté nebezpe¢nym je rovnéz ,fakticka existence za-
fizeni vyvolavajiciho vedlejsi Skodlivé Gcinky pfirodni sily timto zafizenim
vyuzivané, jestlize tyto Gcinky nejsou v danych podminkédch plné ovlada-
telné a je s nimi spojen vysoky stupen pravdépodobnosti vyvolani vaZnych
$kod v okolf.“*°

S ohledem na vySe analyzované charakteristiky autonomnich systému
(zejména omezenou moznost jejich kontroly) bude znak neovladatelnosti ve
vét§iné pfipadu jejich praktického nasazeni naplnén. Zda je autonomni sys-
tém schopen vyvolavat vazné skody, a zda jsou tyto Skody pravdépodobné
i pfi vynaloZeni rozumné péce,” pak bude zileZet na konkrétnim typu auto-
nomniho systému a jeho aplikaci. Naptiklad u robotického vysavace nejspi-
Se nebude jeho béZné pouziti znamenat vysoké nebezpeci vzniku Skod.
Pokud vsak ptjde o vy$e zmifiovany autonomni systém obsluhujici klienty
na zékaznické lince, zde diky jeho limitované ,inteligenci“ zfejmé neptijde
i pfi ndlezité péci zcela vyloucit, Ze se systém dopusti v komunikaci s vola-
jicim chyby a zptisobi mu tim Gjmu.*

V takové situaci pak nastupuje povinnost nahradit $kodu zptisobenou
zdrojem zvySeného nebezpeci. Vhodnym méfitkem zvySeného nebezpedi je
zde dle nizoru autora porovnéni se $kodou, kterd by vznikla, pokud by na
daném misté ptisobil ¢lovék, resp. systém obsluhovany ¢lovékem. Pokud by

* Tim vak neni vyloucena objektivni odpovédnost provozovatel ze smlouvy nebo dle zvl4st-

nich pfedpisti.

Srov. rozsudek Vrchniho soudu v Praze ze dne 31. 10. 1995, sp. zn. 6 Cdo 52/94 in VOJ-
TEK, 2015, op. cit., s. 202 a nésl.

Srov. VOJTEK, 2015, op. cit., s. 202 a nasl.

Jak uvadi Vojtek, ackoli Ob¢Z ve vztahu k provozni ¢innosti hovofi o skodé, je tfeba dovo-
zovat, Ze se odpovédnost vztahuje i na nemajetkovou Gjmu. Srov. VOJTEK, 2015, op. cit.,
s 202 a nasl.
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v dané situaci zptsobil Gjmu i provoz nezaloZeny na autonomnim systému
(napf. pfi telefonické objednavce by ani lidsky operator nerozpoznal, Ze z4-
kaznik ma na mysli jiné zboZi a doslo by k chybné objednéavce), pak by se
odpovédnost za provoz zvlasté nebezpecny neméla aplikovat. Pokud by
vSak ¢lovék nejspiSe Gjmé v daném piipadé predeSel (napf. by rozpoznal, Ze
zakaznik nejspi$ nechce tisic kusti daného zboZi, ale jen deset, a Ze chybna
informace vznikla jen nizkou kvalitou telefonniho hovoru), pak by jiz p¥i-
slusny odpovédnostni institut mél byt aplikovatelny.? Autor se zde p¥itom
priklani k nazoru Hubbarda, Ze s ohledem na jistou technologickou skepsi
by se soudy spise pfiklan€ly ke kvalifikaci autonomniho systému jako
provozu a priori nebezpeéného.”

Liberace z odpovédnosti za Skodu vzniklou provozem zvlasté nebez-
peénym je pfitom moZnd pouze v pfipadé, Ze pfisluSnou Gjmu zpusobila
vy$$i moc nebo Ze ji zpusobilo vlastni jednéni poskozeného nebo neodvrati-
telné jednani tfeti osoby, tedy napiiklad, Ze pfimérené zabezpeCeny auto-
nomni systém byl napaden a ovlivnén vnéj$im utoénikem zplisobem na-
pliiujicim znaky trestného ¢inu.

4.2 ODPOVEDNOST ZA VEC

Krausové, Kolafikova i Mike§ v kontextu autonomnich systému zvazuji také
aplikovatelnost odpovédnosti za $kodu, kterou véc zptsobi sama od sebe
dle § 2937 Ob¢Z.” Tento institut se aplikuje, pokud $koda vznikne ze
samotné podstaty véci a odpovédnost nese ten, kdo nad véci mél mit do-
hled, popf. vlastnik. Liberace je moZna, pokud jinak odpovédna osoba
prokaZe, Ze nélezity dohled nad véci nezanedbala. Krausova pritom spat-
fuje problém pfi aplikaci tohoto institutu v urceni, kdy Skoda vznikla z pii-
¢iny uvnitf autonomniho systému a kdy z vnéjSiho podnétu (napft.
chybnych dat), a dile v otdzce uréeni miry povinného dohledu.*”” Mike$
rovnéZ spatiuje problém ve standardu povinného dohledu, ktery muze byt

29

Obdobné k odpovédnosti za vady vyrobku srov. HUBBARD, 2014, op. cit., s. 1858.
% srov. HUBBARD, 2014, op. cit., s. 1833.

' Srov. KRAUSOVA, 2018, op. cit., KOLARIKOVA, 2018, op. cit., s. 14 a nasl. MIKES, 2018,
Bulletin advokacie, op. cit., s. 20.

%2 srov. KRAUSOVA, 2018, op.cit.
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u autonomnich systému nedosaZitelny a déle v potencidlné problematickém
uréeni provozovatele, resp. vlastnika.*

Podminkou aplikace tohoto institutu je vSak samotné podfazeni auto-
nomniho systému pod pojem véci. To nebude problematické u auto-
nomnich systémt s hmotnou sloZzkou, nicméné jak jiz bylo uvedeno v ¢asti
2 tohoto pfispévku, vyznamnou ¢ast autonomnich systémt budou v bu-
doucnu tvorit systémy softwarové, pricemz software nelze bez dalsiho dle
Ob¢Z povazovat za véc.** Pfitom zde neni prostor ani pro analogickou
aplikaci § 2937 na véci nehmotné, jelikoZ § 2895 Ob¢Z pripousti objektivni
odpovédnost jen v pifipadech stanovenych zdkonem.

Dalsi problém lze shodné s Krausovou a MikeSem spatfovat ve stanoveni
poZadované miry dohledu, resp. v tom, Ze u plné autonomnich systémt
neni toto kritérium efektivné aplikovatelné. Pokrocily stupeni autonomie
systému totiZ spo¢iva pravé v tom, Ze tyto systémy pro svuj béZny provoz
nevyzaduji dohled.” Ve vysledku tedy tento institut méiZe byt aplikovatelny
na omezeny okruh pfipadi Skody zplsobené autonomnim systémem
s hmotnou sloZkou, ktery zjevné neni urcen k pouZiti bez dohledu, a kde
bude moZné prokézat, Ze $kodu zptisobil tento systém sam od sebe (bez
vnéj§i pfifiny). Podle nizoru autora vSak bude tento okruh pfipada oproti
§ifi aplikace odpovédnosti za Skodu zptisobenou provozni ¢innosti, resp.
provozem zvlasté nebezpe¢nym, relativné tzky.

4.3 ODPOVEDNOST ZA VADY VYROBKU

Na ptivodce autonomniho systému by de lege lata byl nejspiSe aplikovan in-
stitut odpovédnosti za vady vyrobku podle § 2939 Ob¢Z. Jeho limitem je jiz
vyse diskutovany pfevaziné softwarovy charakter autonomnich systémi, ne-
bot institut odpovédnosti za vady vyrobku dle Ob¢Z se aplikuje pouze na

¥ Srov. MIKES, Bulletin advokacie, 2018, op. cit., s. 20.

K diskuzi kvalifikace nehmotnych statkd jako véci a pfedmétt vlastnictvi ve smyslu Ob¢Z
srov. MYSKA, M., TOMISEK, J, 2018, op. cti. s. 119.

* Srov. HUBBARD, 2014, op. cit., s. 1845.
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véci movité. Na software nelze aplikovat ani evropskou smérnici, ze které
§ 2939 Vychézi.36

Pfesto bude existovat fada autonomnich systému, které znaky vyrobku
dle § 2939 splni. V takovém pripadé by odpovédnost nastoupila v pripadé
Skody vzniklé tim, Ze by dany systém nebyl tak bezpec¢ny, jak to od ného
lze rozumné ocekavat, se zfetelem ke vSem okolnostem a zejména ke zptiso-
bu, jakym je na trh uveden nebo nabizen, k pfedpokladanému tcelu, jemuz
mé slouzit, jakoZ i s pfihlédnutim k dobé&, kdy byl uveden na trh.”” Okruh
odpovédnych osob je pfitom Siroky a zahrnuje vyrobce, spole¢né a neroz-
diln€ s nim dovozce, a toho, kdo vyrobek oznacil svym jménem, ochrannou
zndmkou nebo jinym zplisobem. Dodavatel pak muZe byt rovnéZz odpo-
védny, pokud poskozenému neposkytne informace o dodavateli ¢i dovoz-
ci,” a odpovédnost méZe kryt i vyrobce soudasti systému.”

Liberace je pfitom moZna na zikladé vice okolnosti upravenych v
§ 2942 ObCZ. Podminky liberace jsou vSak formulovany relativné tzce
a z odpovédnosti vylucuji v prvé fadé nekomercni aktivity. V praxi by ko-
mer¢né pusobici vyrobce autonomniho systému, nebo jeho soucésti, musel
prokézat, e si $kodu zptisobil poskozeny sam™, §koda vznikla vadou ob-
jevivsi se aZ po uvedeni systému na trh*' nebo Ze mu stav védeckych a tech-
nickych znalosti v dobé, kdy uvedl systém na trh, neumoznil zjistit jeho
vadu.” Pokud by se mu nepodafilo prokézat Zadnou z téchto skute¢nosti,
nemél by moZnost se z odpovédnosti liberovat, pfestoZe by vynaloZil nej-
vys$si mozné Gsili k tomu, aby jim vytvafeny systém byl maximélné bez-
pecny, a prfestoZze by nemél mozZnost Skodé zabrénit jinak neZ tim, Ze by
dany systém viibec neuvedl na trh.

36

Srov. ALHEIT, K. The applicability of the EU Product Liability Directive to software [onli-
ne]. Comparative and International Law Journal of Southern Africa, 2001, ro¢. 34, ¢. 2. s.
201. Alheit dochazi k zavéru, Ze se na software tato smérnice aplikuje, ovSem na zakladé
nespravného argumentu, Ze software se svym béhem v pocitaci stdvd hmotnou véci.

¥ Srov. § 2941 odst. 1 Ob&Z.

% Srov. § 2940 Ob¢Z.

Srov. § 2942 odst. 3 Ob¢Z.

Srov. § 2942 odst. 1 Ob¢Z.

Srov. § 2942 odst. 2 pism. b) Ob¢Z.
“ Srov. § 2942 odst. 2 pism. e) Ob¢Z.
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5. ODPOVEDNOST ZA AUTONOMNI SYSTEM DE LEGE FERENDA
Z vyse predlozené analyzy plyne, Ze stavajici model odpovédnosti dle Ob¢Z
do zna¢né miry napliiuje poZadavky na idedlni model odpovédnosti za au-
tonomni systém. Odpovédnost je primarné alokovéna na provozovatele au-
tonomniho systému podle pravidel odpovédnosti za provoz zvlasté nebez-
pecny. Poskozeni tak budou mit vZdy k dispozici subjekt, na kterém se
mohou hojit ve vztahu k vzniklé Gjmé. Soucasné vSak odpovédnost provo-
zovatele neni absolutni a v odiivodnénych pfipadech je mozna jeho libera-
ce.

Sekundarné se pak po$kozeny muze hojit na puvodci autonomniho sys-
tému, pokud dany autonomni systém lze povazovat za vyrobek z hlediska
pravidel odpovédnosti za vady vyrobku. Této odpovédnosti se muze dovo-
lavat téZ provozovatel autonomniho systému, ktery je sdm poSkozenym
(napf. pokud cinnosti autonomniho systému na zékaznické lince finan¢ni
instituce vznikne ijma samotné finané¢ni instituci), a ten provozovatel, kte-
ry podle pravidel objektivni odpovédnosti nahradil $kodu poskozenému, ac-
koli ji zptisobil ptvodce systému. Automaticky je pfitom z odpovédnosti vy-
lou¢ena tijma vznikla z nekomerénich aktivit pavodce.

Diskutabilni vSak je, zda systém odpovédnosti za vady vyrobku ptisobi
na puvodce autonomnich systémi dostate¢né preventivné a zde je spravné
nastaven procesni standard dokazovani. Krausovd a Mike$ poukazuji na to,
Ze pravni rezim odpovédnosti za vady vyrobku umoZiuje pfili§ Sirokou
liberaci vyrobce a méize ponechat poskozené bez adekvatni kompenzace.®
V tvahu je vSak tfeba vzit Sirokou odpovédnost provozovatele autonomni-
ho systému. Diky ni by situace, kdy poskozeny nebude kompenzovéan, méla
nastavat jen vyjime¢né a v odivodnénych pfipadech, protoZe se po§kozeny
bude moci bézné hojit na provozovateli autonomniho systému, a to i v pfi-
padé, kdy se vyrobce tohoto systému ze své odpovédnosti liberuje. Problém
potencidlné Siroké liberace tak zistava relevantni pouze ve vztahu k pfipa-
du, kdy je poskozeny soucasné provozovatelem systému, a ve vztahu

* Srov. Krausova, 2017, op. cit. a Mikes, 2018, Pravni rozhledy, op. cit.
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k regresu provozovatele, ktery kompenzoval poSkozeného, vuéi vyrobci sys-
tému.

Dle nazoru autora je vSak tento problém ryze potencialni a pravni rezim
odpovédnosti za vady vyrobku je naopak pro vyrobce pfili§ pfisny. Du-
vodem je nastupujici povinnost kryt $kody, kterym nemiZe vyrobce za-
bréanit ani s naleZitou péc¢i a Gsilim. Do znac¢né miry nepfedvidatelny cha-
rakter chovani autonomniho systému je totiZ jeho inherentnim, a naopak
7adoucim znakem.* Lze tak dovozovat, %e kazdy vyrobce autonomniho sys-
tému si musi byt s ohledem na stav techniky védom, Ze systém miZe ptiso-
bit Skody, a tim je vylouceno, aby se z odpovédnosti za vadu autonomniho
systému jako vyrobku liberoval tim, Ze vadu nemohl zjistit s ohledem na
stav védeckych a technickych znalosti v dobé, kdy uvedl vyrobek na trh.

Pokud by tedy nebyl vyrobce v konkrétnim piipadé schopen prokazat
zavinéni poskozeného, ani prokézat, Ze se systém ,naucil® zavadnému
chovani na urcitych datech az po uvedeni na trh, pak by nesl za pfislusnou
Skodu odpovédnost, bez ohledu na rozsah jim vynaloZenych investic do
preventivnich opatfeni. Takové nastaveni odpovédnosti by mohlo celkové
demotivovat vyrobce autonomnich systémt od uvédéni piislu$nych systé-
mu na trh, ale soucasné také od investic do preventivnich opatfeni, a to
z divodu védomi, Ze odpovédnost za $kodu ponesou bez ohledu na to, kolik
do prevence investuji.

Naopak v pfipadech, kdy ptivodce autonomniho systému bude zcela vy-
nat z odpovédnosti za jeho vady jako vady vyrobku (primarné proto, Ze by
§lo o ryze softwarovy systém), mtZe vznikat situace nespravedlivd pro po-
Skozené, resp. provozovatele systémt, protoZe zde odpovédnost bude pone-
chéna béZznému modelu subjektivni odpovédnosti s diikaznim bfemenem na
poskozeném, popf. provozovateli regresné uplatiiujicim odpovédnostni na-
rok. Poskozeny i provozovatel budou pfitom zpravidla mit zna¢ny problém
prokazat zavinéni na strané vyrobce s pfi¢innou souvislosti ke vzniklé sko-
dé, a to s ohledem na slozitou ¢i zcela nemozZnou analyzu pfi¢in chovani
autonomniho systému. Vyrobce soucasné nebude dostatecné motivovan
k provadéni preventivnich opatfeni, branicich vzniku skod.

“ Srov. SCHERER, 2016, op. cit., s. 366.

48



J. TomiSek: Jaky je idedIni model odpovédnosti za autonomni systém? DISKUZE

Z téchto duvodl dle ndzoru autora soufasnd tprava odpovédnosti za
vady vyrobku nenapliiuje poZadavky na priméfenou alokaci odpovédnosti
za autonomni systém. Na puvodce autonomnich systémi neptsobi dosta-
tecné preventivné, kdyZ je na jednu stranu ¢ini de facto absolutné odpo-
védnymi u systémt s hmotnou sloZkou a na druhou stranu nedostate¢né od-
povédnymi u softwarovych systéma. V pfipadé softwarovych systémi neni
rovnéZ zajiSténa dostateéna kompenzace provozovatelt autonomnich systé-
ma, pfip. samotnych poSkozenych, protoZe by u nich pro zaloZeni odpo-
védnosti tvirce softwaru bylo nutné prokézat jeho zavinéni.

Pravidla odpovédnosti za vady vyrobku by se proto méla ve vztahu
k autonomnim systémum zmeénit ve dvou smérech. Prvnim je rozsiteni libe-
raénich dtvoda vyrobce, resp. dovozce autonomniho systému, pokud
prokaze, Ze k predejiti Skodé vynalozil veSkerda rozumnd opatfeni. Tento
standard by umoZnil prdvné akceptovat skutecnost, Ze autonomni systém
muze s védomim vyrobce jednat nepfedvidané a pusobit $kody, a soucasné
by motivoval vyrobce autonomnich systémt k jejich adekvatnimu zabezpe-
deni.

Druhym smérem je pak rozsifeni takto konstruované odpovédnosti za
vady i na softwarové autonomni systémy. Toto nastaveni by jednak ptsobi-
lo preventivné na tvirce takovychto softwarovych systémt a soufasné
umozilovalo poSkozenym, resp. provozovatelim v pfipadé vzniku Skody
zplisobené takovym systémem, ziskat kompenzaci, pokud $kodé mohl ro-
zumné predejit puvodce. Zachovana by zde pfitom méla byt liberace neko-
mercnich aktivit, jeZ by chrénila tviirce open source software.

Systém stojici primarné na odpovédnosti provozovatele autonomniho
systému by pak mél byt doplnén povinnym pojisténim odpovédnosti tohoto
provozovatele. Bez tohoto prvku by v praxi nejspiSe nastivala fada pfipadd,
kdy by poskozeni nebyli spravedlivé kompenzovani pro nedostatek
prostiedkd na strané provozovatele (a soufasné omezeni odpovédnosti vy-
robce), nebot Gjma zpusobena vySe diskutovanymi autonomnimi systémy
muzZe byt zna¢nd, v€. napf. Gjmy na zdravi a ztrit na Zivotech.

Paralelné se systémem pojisténi by pak logicky mél vzniknout garan¢ni
fond pro kryti nepojisténych Skod, které vSak spadnou do rozsahu pfislusné
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objektivni odpovédnosti provozovatele. Prevence nepiiméreného objemu
vyplat z garan¢niho systému s sebou vSak nese nutnost monitorovat, zda
jsou relevantni systémy adekvétné pojistény, a zavést sankce pro piipad, ze
systém fadné pojistén nebude. Nutnou podminkou tohoto monitorovani
vSak neni registrace vSech autonomnich systému u instituce, kterd by
proaktivné a plo$né monitorovala, zda jsou pojistény. Naopak zde muze byt
pro zacatek dostatecnd namatkova kontrola v relevantnich oblastech, kde
mohou autonomni systémy putsobit, a teprve v pfipadé konkrétnich nega-
tivnich zkuSenosti by méla byt zavedena robustnéj$i opatfeni. Povinnost
registrovat autonomni systémy by totiZ mohla znamenat nepfiméfenou za-
té€Z pro provozovatele a opét vytvaret bariéru pro jejich uvadéni do provo-
Zu.

Vyznamnym praktickym problémem by pak nepochybné bylo stanoveni
vyse pojistného.” V ptipadech, kde se béiné pracuje s povinnym po-
jisténim, jako je provoz motorovych vozidel, je ureni vySe pojistného
rizika, a od néj se odvijejici vySe pojistného, relativné typizovanou tlohou.
V pfipadé autonomnich systémti by musely byt minimalné zpoléatku tyto
parametry stanovovany na individudlni bazi pro kazdé jednotlivé nasazeni
autonomniho systému. Na druhou stranu tento pfistup otevira cestu ke zo-
hlednéni okolnosti konkrétniho zptisobu pouziti autonomniho systému, kte-
ré se mohou pro jeden typ systému vyznamné liSit, a vyrobce by je nebyl
schopen pfi sjedndvani pojisténi na své strané efektivné reflektovat.

Jak pfitom spravné podotyka Pol¢ak, problematika odpovédnosti za au-
tonomni systémy neni specifickd pro Ceskou republiku a s ohledem na
predpokladanou distribuci téchto systéma napii¢ vnitinim trhem Evropské
unie by zde bylo na misté€ upravit tuto problematiku sekunddrnim pravem
Evropské unie. Pol¢dk v tomto sméru navrhuje Gipravu obdobnou omezeni
odpovédnosti poskytovatelu sluZeb informacni spole¢nosti, a to ve vztahu
k vyrobcim autonomnich systému, doplnénou garanénim fondem pro kryti
skod, pro néz nebude odpovédnych osob. Takova Gprava by pfitom dle néj
byla moZn4 formou pfimo G¢inného predpisu, tj. nafizeni. Tento ndvrh zda-

* Srov. SCHERER, 2016, op. cit., s. 1812 a nasl.
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vodiiuje mj. tim, Ze neni realistické do heterogennich prévnich fada
¢lenskych stat zavadét nové, konstruktivni prvky odpovédnosti. *

Jak plyne z vyse predloZené diskuze, autor se ztotoZnuje s potfebou dil-
¢iho omezeni odpovédnosti vyvojart autonomnich systému. Takovy model
vSak nebude funkéni bez harmonizované objektivni odpovédnosti jejich
provozovatelt. Samotné kryti $kod garanénim fondem s pfispévky vyrobct
by dle ndzoru autora neptsobilo motivaéné na provozovatele, aby vybirali
pro praktické nasazeni bezpecné systémy. V modelu objektivni odpo-
védnosti provozovatele, doplnéném o povinné pojiSténi, by tuto motivaci
vytvarela predpokladand spolutiCast pojisténého na pojistném plnéni. Sou-
Casné by se pfili§ Siroka odpovédnost vyrobct mohla negativné promitnout
do potizovacich cen autonomnich systémi, nebot vyrobci (a jejich pojistite-
1é) by mohli jen obtiZzné pfedvidat zplisoby pouziti systému (a tedy celkovy
objem moZné Gjmy) a prispivat by museli za vSechny systémy uvadéné na
trh, bez ohledu na jejich redlné uvedeni do provozu.

Z toho davodu povaZuje autor konstruktivni prvky odpovédnosti za au-
tonomni systémy, obdobné nasi domaci odpovédnosti za skodu z provozni
¢innosti nebo provozu zvlasté nebezpe¢ného, za nezbytné. Jejich zavedeni
formou nafizeni by pfitom nebylo mozZné s ohledem na hrozici terminolo-
gickou nejednotnost a neprovazanost ve vztahu k obecné tdpravé odpo-
védnosti, kterd se mezi Clenskymi staty Evropské unie znacné odlisuje.
Z toho davodu by bylo vhodnéjsi harmonizovat tuto oblast smérnici, kterd
by také soucasné modifikovala stavajici tpravu odpovédnosti za vady vy-
robku a upravila i problematiku povinného pojisténi provozovatelt.” Je
vSak tfeba podotknout, Ze oproti feSeni, které predklada Polc¢ak, tento na-
vrh te$i pouze otdzku odpovédnosti soukromopravni, nikoli spravni ¢i trest-

’

ni.

46

Srov. POLCAK, 2018, op. cit., s. 546.

Ve vztahu k povinném pojisténi obdobné jako Smeérnice Evropského parlamentu a Rady
2009/103/ES o pojisténi obcanskopravni odpovédnosti z provozu motorovych vozidel
a kontrole povinnosti uzaviit pro pfipad takové odpovédnosti pojisténi. In: EUR-Lex [onli-
nej.
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6. ZAVER

S autonomnimi systémy je, s ohledem na jejich zavislost na datovych vstu-
pech mimo kontrolu provozovatele a s ohledem na technologie strojového
ucendi, spojeno riziko nemoZnosti uréit pfi¢inu jimi zptisobené skody a zpro-
sttedkovan€é nemoznosti urcit, kdo Skodu =zavinil. Pro spravedlivou
kompenzaci osob, jimZz autonomni systém zpusobi dGjmu, je tfeba odpo-
védnosti by mélo leZet na provozovateli autonomniho systému, ktery ma
nejlepsi znalost o konkrétnim zptisobu pouZiti autonomniho systému. Tyto
pozadavky napliuje stavajici Gprava odpovédnosti za provoz zvlasté nebez-
pecny dle ObcZ, kterd je na autonomni systémy aplikovatelnd, v ¢eském
pravu tedy neni pro autonomni systémy nutné zakotvovat zcela novy odpo-
védnosti rezim.

Sekundarni odpovédnost by méla leZet na ptivodci autonomniho systé-
mu, ta by vSak neméla byt absolutni, aby pusobila motivaéné smérem
k provadéni preventivnich opatfeni. Témto poZadavkim se bliZi Gprava od-
povédnosti za vady vyrobku dle Ob¢Z. Stavajici dpravu by vsak bylo ve
vztahu k autonomnim systémum vhodné omezit umoznénim liberace v pfi-
padé, kdy vyrobce prokaze, Ze k prevenci Skody vynaloZil maximalni tsili,
a naopak rozsifit jeji ptisobnost i na ryze softwarové autonomni systémy.
Tyto modifikace jsou dle ndzoru autora schopny zajistit pfiméfenou mo-
tivaci na strané ptvodce systému k zavadéni efektivnich preventivnich
opatfeni, aniz by riziko odpovédnosti souc¢asné odrazovalo od vyvoje aprio-
ri nebezpednych, ale spoleensky pfinosnych systémt. Poskozeny by pfitom
neztratil moZnost spravedlivé kompenzace diky objektivni odpovédnosti
provozovatele.

Systém objektivni odpovédnosti by pak bylo vhodné doplnit systémem
povinného pojisténi a kryti nepojisténych Skod, obdobné jako u moto-
rovych vozidel. PfekaZkou muzZe byt stanoveni vySe pojistného, které nebu-
de ze zacatku mozZné typizovat a bude tfeba jej urcovat jednotlivé pro kaz-
dy pripad.

Takovy systém odpovédnosti, resp. jejlho omezeni a povinného pojisténi
by bylo vhodné na evropské tirovni zavést formou smérnice, jelikoZ Gprava

52



J. TomiSek: Jaky je idedIni model odpovédnosti za autonomni systém? DISKUZE

nafizenim by zde byla jen stézi funkéni s ohledem na terminologické i jina
specifika narodnich pravnich dprav civilni odpovédnosti a také s ohledem

na jiz stavajici ipravu odpovédnosti za vady vyrobku evropskou smérnici.
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