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			Introduzione

			In un futuro lontano […] la psicologia sarà basata su un nuovo fondamento, quello dell’acquisizione necessariamente graduale di ogni facoltà e capacità mentale.

			charles darwin, L’origine delle specie

			I primati e altri mammiferi sembrano più “intelligenti” di creature di scala inferiore, degli insetti per esempio. Ma le radici di questa impressione non sono affatto chiare; certamente, non si fonda su differenze nella complessità del comportamento: le formiche che costruiscono formicai, i ragni che tessono ragnatele e le api che comunicano la posizione del nettare alle compagne di alveare sono altrettanto complessi, se non di più, di qualsiasi cosa un primate o un mammifero sanno fare.

			Non è una questione di complessità, ma di controllo: il comportamento delle formiche, dei ragni e delle api non sembra sotto il controllo dell’individuo, persino quando questi animali stanno eseguendo qualcosa di molto complesso; il controllo è della loro biologia evoluta. Dal canto loro, i primati e i mammiferi, anche quando stanno facendo qualcosa di relativamente semplice, sembrano prendere decisioni attive e informate, decisioni controllate, perlomeno in qualche misura, dall’individuo. Tali specie operano, oltre che con la loro biologia evoluta, con una psicologia che prevede l’agentività (agency) individuale.

			Quest’ultima non implica una libertà totale dalla biologia: è immancabilmente esercitata nel contesto delle capacità evolute di un organismo. Un semplice esempio: è chiaro che uno scoiattolo è in qualche modo programmato per nascondere le noci; ma le peculiarità di un particolare territorio, in un particolare momento, sono uniche, al punto che l’organismo non vi può essere biologicamente preparato nel dettaglio. Perciò il singolo scoiattolo, come agente, deve valutare la situazione corrente e prendere da solo la decisione di nascondere le noci. Per molti organismi, i gradi di libertà nel prendere tali decisioni sono oltremodo limitati, e potrebbero differire in ambiti differenti del comportamento. Ma tali gradi di libertà spesso esistono, e al loro interno è il singolo agente che decide cosa fare.

			Gli approcci evolutivi al comportamento, che sia animale oppure umano, hanno sostanzialmente ignorato, per le più varie ragioni, l’agentività individuale. Forse perché essa evoca lo spettro di un omuncolo dietro le quinte, che non spiega nulla. Ma i biologi stessi si trovarono dinanzi a un problema simile un secolo fa con il concetto di élan vital, che si proponeva di spiegare la vita in generale. Come risulta, gli esseri viventi si distinguono dai non viventi non tanto per una sostanza, o un’entità, animante, quanto per un tipo speciale di organizzazione chimica. Analogamente, nel caso in questione, potremmo dire che gli esseri agentivi si distinguono dagli esseri non agentivi non già per una sostanza o per un’entità agentiva, bensì per un tipo speciale di organizzazione comportamentale. Tale organizzazione è basata su un controllo retroattivo, a feedback, con il quale l’individuo dirige il proprio comportamento verso degli obiettivi – molti o buona parte dei quali sono il frutto di un’evoluzione biologica – controllando o addirittura autoregolando questo processo attraverso decisioni informate e monitorando il proprio comportamento. La biologia della specie viene così a integrarsi con la psicologia individuale.

			Come e perché l’agentività si è evoluta, e perché lo ha fatto di più in alcune specie (in alcuni domini comportamentali) che in altre? Un’ipotesi plausibile è che, in certi casi, la nicchia ambientale di una specie sia troppo imprevedibile nello spazio e nel tempo perché degli accoppiamenti rigidamente programmati tra la percezione e il comportamento siano efficaci. Alla luce di tale imprevedibilità, la Natura – se, per facilità di esposizione, ci è concesso personificare il processo di evoluzione per selezione naturale (Okasha, 2018) – avrebbe bisogno di qualcuno, “sul posto” per così dire, che valuti le condizioni locali al momento e che decida la linea di azione migliore. A evolversi, quindi, è una psicologia sottesa all’agentività, che conferisce all’individuo – in alcune situazioni essenziali – la capacità di decidere da solo cosa fare secondo la sua valutazione migliore. Questo modo di operare rappresenta un’architettura organizzativa antica, caratteristica della maggior parte delle specie animali esistenti, e sosterrei addirittura che persino le formiche, i ragni e le api prendono alcune decisioni individuali, sebbene siano poche e molto vincolate.

			L’agentività non riguarda, quindi, le molte e svariate cose che gli organismi fanno – dalla costruzione dei formicai all’occultamento delle noci –, ma piuttosto il come essi le fanno. Gli individui che agiscono come agenti dirigono e controllano le proprie azioni, qualunque esse siano nello specifico. La sfida della scienza è identificare l’organizzazione psicologica a monte che rende possibile tale direzione e tale controllo individuali. Rispondere a questa sfida produce una sorta di negativo fotografico del quadro tradizionale della psicologia evoluzionistica, ossia porta sullo sfondo ciò che solitamente sta in primo piano (le specializzazioni adattative della specie) e in primo piano ciò che solitamente è sullo sfondo (l’agentività degli individui). Per spiegare, in epilogo, la specificità dell’agentività umana – com’è mio desiderio fare – ci serve un resoconto che ricostruisca i passaggi evolutivi nell’organizzazione comportamentale agentiva, a partire da creature che prendono poche e assai limitate decisioni, sino a creature che assai spesso decidono da sé cosa fare. Forse con sorpresa, risulterà che si tratta di pochi passaggi appena.

			Approcci evolutivi alla psicologia animale

			Sin dai suoi esordi di naturalista, Charles Darwin si era interessato al comportamento. I suoi fringuelli delle Galápagos avevano becchi di varie fogge e dimensioni perché – e solo perché – dovevano fare cose differenti per ricavare il cibo. Nel tempo, Darwin avrebbe studiato il comportamento dei cani, dei gatti, dei lombrichi, di un orango di nome Jenny allo zoo di Londra, dei cirripedi, del suo figlio primogenito e persino di piante rampicanti! In ciascuno di questi casi, egli avanzò alcune ipotesi sulla psicologia a monte, sostenendo una continuità per “discendenza con modificazioni” (vedi l’epigrafe all’inizio del capitolo). Il grande naturalista sosteneva, poi, che l’agentività degli individui contribuiva alla variazione necessaria all’evoluzione del comportamento, e che quindi svolgesse una parte importante in questo processo (Bradley, 2020). Tuttavia al suo tempo non esisteva alcun paradigma scientifico organico per studiare il comportamento animale che sapesse tradurre l’interesse di Darwin per il comportamento in un programma di ricerca empirico.

			Il primo programma del genere in sintonia con la visione originaria di Darwin comparve solo a metà del Novecento. Konrad Lorenz, Niko Tinbergen e Karl von Frisch fondarono la disciplina dell’etologia, che si concentrava sui comportamenti evoluti (“innati”) di particolari specie animali. La loro tesi di fondo era che il comportamento di una specie – proprio come la sua psicologia – si fosse evoluto come adattamento a una particolare nicchia ecologica. Così, le mamme anatre avevano sviluppato dei comportamenti innati per recuperare le proprie uova ribelli (o palline da golf negli esperimenti) e per reintrodurle nel nido facendole rotolare, e gli spinarelli avevano sviluppato comportamenti aggressivi come risposta a colorazioni particolari su particolari parti corporee di animali della loro stessa specie, o conspecifici. Edward Osborne Wilson, nel suo libro Sociobiologia (1975), estese questo approccio al comportamento sociale, includendo in particolare i comportamenti sociali molto complessi di insetti eusociali come le api e le formiche. Quel paradigma includeva ben poca psicologia – di proposito, poiché si era autodefinito “biologia del comportamento” – e quasi non rivelò interesse per l’agentività individuale.

			In questi ultimi decenni l’etologia è fiorita, assumendo però nomi differenti: si è in sostanza trasformata nella biologia e nell’ecologia comportamentali, come oggi vengono chiamate. E, come l’etologia classica, nessuna di queste discipline più recenti si occupa di psicologia in senso stretto (sono in genere ospitate in dipartimenti di biologia). Entrambe si concentrano sul comportamento, ma solo sul modo in cui esso contribuisce alla fitness, o idoneità, genetica; talvolta fanno riferimento ai processi di presa di decisioni, per esempio nei modelli del foraggiamento ottimale, ma sono concepiti, più che come meccanismi psicologici controllati da individui, come il modo che la selezione naturale impiega per plasmare il comportamento di una specie, volto a massimizzare i benefici di fitness (come l’apporto calorico) e a minimizzare i costi di fitness (come il consumo di energia). Perciò, termini eventualmente di natura psicologica o agentiva come scelta o strategia impiegati in queste analisi, sono semplici surrogati dei processi evolutivi e genetici che contribuiscono al comportamento.

			Benché i biologi e gli ecologi del comportamento siano, si può dire, disinteressati ai meccanismi psicologici che generano il comportamento, gli psicologi invece interessati lo sono. I primi psicologi che avevano un programma sistematico di ricerca empirica sul comportamento animale furono i comportamentisti, che esordirono nella prima metà del Novecento, prima degli etologi (modificando gli approcci filosofici vigenti alla psicologia animale). I comportamentisti si erano concentrati su una cosa e una soltanto – l’apprendimento – in una o due specie (dapprima i topi, poi i piccioni). Loro non erano psicologi evoluzionisti, poiché non tenevano conto delle sfide ecologiche né delle capacità evolute di particolari specie, e nemmeno di come le capacità evolute della specie ne strutturano il comportamento; ed erano in genere scettici rispetto alle pretese di innatezza degli etologi (per esempio Skinner, 1966). I comportamentisti non erano nemmeno psicologi cognitivi: nelle loro analisi comportamentali rifuggivano esplicitamente da qualsiasi riferimento a “stati interni” (anche se a un certo punto presero in considerazione la memoria, in riferimento alle associazioni apprese). E, sul finire del Novecento, la rivoluzione evoluzionistica e quella cognitiva nello studio del comportamento causarono, con la loro attiva resistenza, la scomparsa del comportamentismo. Eppure, alcuni residui sterili di quel paradigma sopravvivono tuttora in molte aree della ricerca psicologica, in special modo l’idea che gli organismi siano recettori passivi di stimoli a cui essi rispondono reattivamente.

			Un altro residuo infruttuoso del comportamentismo è il dibattito intorno a natura e cultura. Se siamo interessati ai meccanismi psicologici con i quali gli organismi generano le proprie azioni, allora questo è il dibattito sbagliato. La questione non è se qualcosa è innato oppure appreso; piuttosto è il grado in cui questo qualcosa è controllato dall’individuo. Così, un organismo potrebbe avere una preferenza geneticamente innata per i cibi zuccherini; ma dal punto di vista dell’agentività la questione è se questa preferenza spinge l’organismo a consumare ogni forma di zucchero che incontra, oppure se questa preferenza è un mero fattore, tra molti, della decisione del singolo organismo su cosa mangiare. In termini di processi cognitivi, alcuni animali usano un solo tipo di utensile in un contesto delimitato; gli scimpanzé invece usano flessibilmente un’ampia gamma di strumenti nei contesti più diversi – nel corso degli esperimenti, persino nuovi strumenti – e addirittura ne creano per adattarsi alla situazione, qualora essa lo richieda. Tale flessibilità comportamentale basata sul giudizio e sulla presa di decisioni individuale non implica necessariamente l’apprendimento: gli scimpanzé, per esempio, usano talora nuovi strumenti in modo flessibile sin dalla prima volta, una flessibilità comportamentale che scaturisce piuttosto da un particolare tipo di organizzazione che io definisco agentiva.

			Il dibattito su natura e cultura si fa ancora più opinabile quando riconosciamo quanto sia artificiale l’accento che i comportamentisti pongono su un livello molecolare, quello di singoli stimoli e di singole risposte. I comportamenti di quasi tutti gli organismi sono attuati simultaneamente su molteplici livelli psicologici gerarchici – un’escursione alla ricerca di cibo si propone simultaneamente di appagare la fame, di cercare la preda, di spostarsi verso un luogo specifico e di muovere gli arti in un certo modo – e alcuni di questi livelli sono sotto il controllo del singolo agente più di altri. Un modo fondamentale in cui il comportamento di una specie si evolve è tramite la comparsa evolutiva di nuovi stati-obiettivo più o meno rigidamente programmati dalla Natura (come la preferenza per un nuovo cibo, frutto dell’evoluzione), ma lasciando gli strumenti comportamentali per raggiungere tali stati-obiettivo alla scelta dell’individuo (considerando le sue capacità cognitive e comportamentali). Questo modo di riflettere sulle cose riconosce – persino in una stessa attività – il ruolo importante della struttura genetica, propria della specie, ma anche dell’agentività psicologica individuale.

			Verso la fine degli anni Settanta e nei primi Ottanta, molti studiosi del comportamento animale si sono uniti alla rivoluzione cognitiva. Già negli anni Novanta nasceva la rivista Animal Cognition, che pubblicava, e tuttora pubblica, studi su varie specie animali, e che ricorreva sostanzialmente a teorie e a metodi della scienza cognitiva umana, tra cui la psicologia dello sviluppo cognitivo. Questa disciplina, che allora stava emergendo, includeva argomenti come la cognizione spaziale, le categorie e i concetti degli oggetti, la comprensione della causalità, quella delle quantità, la cognizione sociale (teoria della mente), l’apprendimento sociale (imitazione), la comunicazione, la cooperazione e abilità cosiddette orizzontali, come la memoria e la capacità di risolvere problemi. Studiando tali fenomeni, i ricercatori nel campo della cognizione animale si sono concentrati su quelli controllati in una certa misura dall’individuo. Così, nella loro panoramica sulla teoria e sulle ricerche intorno alla cognizione nei primati, Tomasello e Call (1997) affermavano esplicitamente che fenomeni come la costruzione delle ragnatele da parte dei ragni sono interessanti e complessi, ma non psicologici, proprio perché non sono, per buona parte, sotto il controllo flessibile del singolo ragno. Il concetto di agentività rappresenta, quindi, in un certo senso, la linea divisoria tra l’approccio biologico e l’approccio psicologico al comportamento: è la distinzione tra comportamenti complessi concepiti e controllati dalla Natura, per così dire, e comportamenti concepiti e controllati, perlomeno in una certa misura, dal singolo agente psicologico.

			La ricerca sulla cognizione animale si è concentrata soprattutto sulle varie abilità cognitive con cui operano particolari specie. Una ricerca assai meno vasta ha indagato la presa di decisioni e il controllo comportamentale dell’individuo. Quanto alla presa di decisioni, gli studi hanno stabilito che alcuni primati non umani ricorrono agli stessi processi di presa di decisioni propri dell’essere umano, incluse molte inclinazioni “non razionali” scoperte dagli studiosi di decisioni umane, inclinazioni come lo sconto temporale e l’avversione alle perdite (Santos, Rosati, 2015; Mendelson et al., 2016). E in alcuni casi sono state identificate anche le pressioni ecologiche che causano differenze tra le specie nella presa di decisioni (per esempio, Rosati, 2017a). Quanto al controllo del comportamento, alcuni studi hanno, di nuovo, rivelato che alcuni primati non umani operano con alcuni processi di funzione esecutiva propri dell’essere umano, e sono stati anche identificati molti dei relativi correlati ecologici (Rosati, 2017b, 2017c). Tuttavia ciò che ancora manca in questo lavoro è un resoconto teorico sistematico dell’evoluzione della presa di decisioni e del controllo comportamentale nel singolo individuo. Manca, cioè, un resoconto di come certi tipi di presa di decisioni e di controllo comportamentale, in quanto tradotti in certi tipi di architetture psicologiche, si sono evoluti in certi tipi di condizioni ecologiche, permettendo così agli individui di prendere decisioni individuali. Questo resoconto dovrebbe seguire, idealmente, la presa di decisioni individuale nella sua evoluzione da alcune creature antiche fino al tempo presente.

			Approcci evolutivi alla psicologia umana

			A partire dall’Origine dell’uomo di Darwin (1871), le spiegazioni evoluzionistiche del comportamento e della psicologia umani hanno incontrato la resistenza attiva, a un tempo, degli scienziati e dei non scienziati. La protesta fu particolarmente vibrante contro il tentativo di Wilson, nell’ultimo capitolo di Sociobiologia, pubblicato nel 1975, di argomentare a favore di una base evolutiva del comportamento sociale umano. Quella resistenza si fondava su una serie di preoccupazioni. La principale era che una spiegazione evoluzionistica equivalesse a un determinismo (genetico): avrebbe significato che i singoli agenti umani non sono responsabili delle proprie azioni. La preoccupazione fu acuita dall’abilità retorica di Richard Dawkins (1976) e di altri autori secondo i quali i “geni egoisti” sono i veri agenti causali, di cui gli organismi altro non sono che i “veicoli”.1

			Ma la scienza procede. Noi oggi disponiamo di un paradigma scientifico, conosciuto come ecologia comportamentale umana, seguito in particolare dagli antropologi (per esempio, Winterhalder, Smith, 2000), che studia come si procurano da vivere e si riproducono gli umani viventi (soprattutto) in società tradizionali di piccole dimensioni. Come negli approcci dell’ecologia comportamentale in generale, qui l’accento è posto sulle basi evolutive, incluse quelle genetiche, di queste attività, senza un particolare interesse per la psicologia in sé. Focalizzandosi esplicitamente sulla psicologia, John Tooby e Leda Cosmides (1992, 2005) hanno inaugurato un programma di ricerca nella psicologia evoluzionistica umana. Contrariamente agli assunti di molti psicologi della linea ufficiale, essi sostengono che il cervello non sia un dispositivo di apprendimento, e nemmeno computazionale, di uso generale. L’evoluzione non si limita a creare meccanismi utili in senso generale, ma crea specifiche soluzioni funzionali a sfide ecologiche altrettanto specifiche. Così, la psicologia umana è composta da molteplici meccanismi computazionali specializzati, dominio-specifici, ciascuno dei quali si è evoluto per risolvere uno specifico problema adattativo, come le differenti lame di un coltellino svizzero: cercare e scegliere il partner sono dunque processi psicologici assai differenti rispetto alla ricerca e alla scelta del cibo. Buona parte delle ricerche in psicologia evoluzionistica si è concentrata su meccanismi che hanno implicazioni dirette per la sopravvivenza e per la riproduzione, come la scelta del partner, il riconoscimento di consanguinei e l’individuazione degli imbroglioni, per come si erano evoluti nel genere Homo durante l’era paleolitica, quando gli umani erano esclusivamente cacciatori-raccoglitori. Questi resoconti non sono stati estesi a ritroso, e in modo sistematico, a qualsiasi altro animale non umano. La psicologia evoluzionistica, benché riconosca una varietà di cause del comportamento e della mente umana, si è concentrata principalmente sulle cause biologiche, e quindi è stata anche citata per il suo eccessivo determinismo genetico, a scapito delle dimensioni culturali della psicologia umana.

			Nel tentativo di spiegare le sue dimensioni culturali, Peter Richerson e Robert Boyd (2005; vedi anche Henrich, 2016) hanno sviluppato un modello coevolutivo del comportamento e della psicologia umani, nel quale l’individuo eredita sia i geni sia l’ambiente culturale, con un ciclo di ritorno, o a feedback, che permette agli individui geneticamente adattati alla funzione in un ambiente culturale di cavarsela meglio (per esempio avendo spiccati “istinti sociali” e abilità di apprendimento sociale). Incorporando in questo processo la cultura, tale approccio coevolutivo offre lo spunto per indagare l’evoluzione di una psicologia e di un comportamento, squisitamente umani, ben più ricco di quanto non faccia la psicologia evoluzionistica. Tuttavia, al pari di quest’ultima, l’approccio coevolutivo non è risalito sistematicamente a ritroso – agli animali non umani – per determinare come il comportamento e la psicologia umani si sono evoluti “per gradi” da quelli di altre specie. Ricerche che ho svolto con i miei colleghi (per esempio, Tomasello et al., 2012; Tomasello, 2014, 2016) possono considerarsi il tentativo di risalire perlomeno alle grandi scimmie – nostre antenate – per scoprire come gli umani si sono evoluti per creare e per acquisire le capacità culturali, così centrali nel loro funzionamento.

			Nessuno di questi approcci evolutivi al comportamento e alla psicologia umani nega l’agentività agli individui umani. Malgrado questi approcci sottolineino che gli esseri umani interagiscono con il mondo tramite meccanismi cognitivi e motivazionali evoluti – e questi influenzino in qualche misura le scelte umane – in nessuno di questi resoconti riscontriamo un determinismo genetico che esenta gli individui dalla responsabilità delle proprie azioni; o almeno così hanno sostenuto alcuni critici. Comunque sia, nessuno di tali approcci si è concentrato esplicitamente sulla psicologia dell’agentività individuale umana. La ricerca in campo psicologico che potrebbe, in teoria, integrare questi approcci evoluzionistici è lo studio della presa di decisioni nell’essere umano. Tuttavia buona parte di tali ricerche si occupa del fatto che le decisioni umane siano normativamente razionali, o che siano soggette a varie distorsioni non razionali (per esempio, Kahneman, 2011). Più pertinente è la ricerca svolta da Gerd Gigerenzer e colleghi (per esempio, 1999, 2001), che riguarda i modi in cui gli esseri umani prendono le decisioni, e come le cosiddette distorsioni non razionali siano assai verosimilmente adattamenti evolutivi che aiutano gli individui ad affrontare e a gestire i rischi e le incertezze (o che li aiutavano a farlo nel loro passato evolutivo). Anche le ricerche sulla funzione esecutiva e sul controllo cognitivo nell’essere umano sono rilevanti e importanti (per esempio, Egner, 2017), ma finora sono quasi inesistenti le ricerche volte a comparare gli esseri umani con altre specie animali.

			Il punto è che, finora, non si sono registrati tentativi sistematici di risalire, nel profondo del nostro passato evolutivo, alle radici della presa di decisioni e del controllo comportamentale nell’essere umano. Un resoconto sistematico delle radici evolutive dell’agentività umana richiederebbe come punto di partenza gli antichi antenati animali dell’essere umano, ben prima dei primati, e richiederebbe una descrizione ipotetica che integri la presa di decisioni e il controllo comportamentale in un processo, ancora più primordiale, di azione diretta a uno scopo. Rivolgersi a una storia evolutiva che si estende a prima della comparsa degli umani moderni crea una visione della psicologia umana a “strati di cipolla”: un nucleo interno di processi elementari condivisi da tutti gli organismi agentivi, ulteriori strati che gli esseri umani condividono solo con altri mammiferi o primati, e lo strato più esterno esclusivo della psicologia umana, in tutta la sua vertiginosa complessità. Metodologicamente, guardare attraverso il funzionamento degli antichi strati interni della psicologia umana è complicato, se non impossibile, studiando solamente gli adulti maturi, perché in loro questi strati interni sono sepolti nella cultura, nel linguaggio e nell’autocoscienza. Sarebbe quindi consigliabile cominciare osservando il funzionamento psicologico relativamente più semplice di organismi relativamente più semplici, quali rappresentanti degli antichi antenati dell’essere umano. Dice Aristotele nella Politica: “Chi considera le cose nella loro prima crescita e origine […] ricaverà di esse la visione più chiara”.

			Obiettivi del libro

			L’obiettivo che mi propongo nel libro è ricostruire il percorso evolutivo verso l’agentività psicologica umana. Se, per un verso, il numero e la varietà di adattamenti comportamentali nelle specie animali sono immensi, per l’altro i meccanismi psicologici con cui i singoli agenti dirigono e controllano le proprie decisioni nel comportamento sono limitati di numero. Alcuni antenati molto antichi dell’essere umano, i primi batteri per esempio, non sono affatto agenti psicologici – i loro comportamenti non sono diretti verso degli obiettivi né controllati a livello individuale – e alcune creature agentive, come gli uccelli e le api, sono laterali rispetto alla linea evolutiva che porta all’essere umano, perciò qui non saranno considerati. Sulla linea evolutiva che porta in modo specifico all’essere umano, proporrò quattro tipi principali di agentività psicologica – quattro architetture organizzative riguardanti la presa di decisioni e il controllo comportamentale nel singolo individuo – in quattro taxa rappresentativi di importanti antenati dell’essere umano. Essi sono, in ordine di comparsa evolutiva: l’agentività diretta a uno scopo negli antichi vertebrati; l’agentività intenzionale negli antichi mammiferi; l’agentività razionale nelle antiche grandi scimmie; e l’agentività socialmente normativa negli antichi umani.

			Per realizzare questa ricostruzione evolutiva, il bisogno più pressante è un modello teorico coerente e ampiamente applicabile dell’architettura organizzativa dell’agentività, inclusa la specificazione degli elementi essenziali che devono essere aggiunti o trasformati per passare da forme più semplici a forme più complesse. Il mio obiettivo secondario è pertanto offrire un modello semplice, ma comprensibile, dell’agentività il quale, con appropriate modificazioni, sia applicabile a un ampio spettro del comportamento animale: dai più antichi animali antenati degli umani agli umani moderni. Un modello del genere deve, per forza, includere le capacità percettive e cognitive necessarie a un individuo di una particolare specie per prendere le decisioni comportamentali del caso e, in aggiunta, per autoregolare questo processo mentre si svolge nel tempo. Poiché l’agentività non è semplicemente un’altra abilità cognitiva o comportamentale specializzata, ma è piuttosto il quadro organizzativo più generale entro cui gli individui formulano e producono le proprie azioni, risalire alle radici evolutive dell’agentività umana altro non implica, grosso modo, se non una spiegazione evolutiva dell’organizzazione psicologica umana in generale. Tale resoconto richiederà, insieme, di ampliare e di approfondire le teorie attuali della psicologia evoluzionistica.

			

			
				
					1. Le critiche più ostili all’impegno di Wilson erano di natura politica. Considerando la storia di razzismo e di eugenetica negli Stati Uniti e in Germania nella prima metà del Novecento, l’idea che il comportamento sociale umano avesse delle basi genetiche era politicamente esplosiva.
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			Un modello di controllo a feedback dell’agentività

			La selezione naturale è la teoria di come le forme diventano adattative, ossia, di come siano governate da una quasi finalità. Suggerisce una macchina efficiente che porti a compimento il fine.

			charles sanders peirce, Opera completa

			Tutte le specie animali partecipano alle più diverse attività biologiche, tra le quali movimenti autoprodotti, che favoriscono la loro sopravvivenza e la loro riproduzione. Per alcuni studiosi, queste attività fanno sì che tutti gli organismi siano degli “agenti adattativi” nel processo evolutivo (per esempio, Walsh, 2015). Tale prospettiva organismica è assai preziosa nelle discussioni attuali sulla natura dell’evoluzione, le quali spesso si concentrano solo su processi di livello molecolare. Eppure, questo approccio all’agentività è, a un tempo, troppo ampio e troppo biologico per gli scopi che mi prefiggo. Qui piuttosto porrò il mio accento su un’idea più circoscritta di quella che potremmo meglio chiamare agentività psicologica (vedi anche Sterelny, 2001).

			Comportarsi da agente psicologico significa che i processi psicologici che generano le azioni sono organizzati in un modo particolare. Un agente non si limita a rispondere a stimoli, ma dirige (o addirittura pianifica) attivamente le proprie azioni verso obiettivi, e per farlo presta attivamente attenzione alle situazioni del caso. Del resto, un agente non si limita a “mirare e sparare” balisticamente ai propri obiettivi, ma controlla flessibilmente (o addirittura autoregola in modo esecutivo) le proprie azioni prendendo decisioni informate su ciò che funzionerà meglio in vari momenti di una situazione che va dispiegandosi in modo dinamico. Metodologicamente, l’evidenza principale dell’agentività psicologica è la “flessibilità comportamentale” degli individui, specialmente in nuove circostanze (vedi Lea et al., 2020, per una discussione sull’importanza di questo concetto nella ricerca attuale sui processi cognitivi negli animali). La flessibilità comportamentale suggerisce che il singolo organismo stia trovando, al momento, nuove strade per affrontare nuove circostanze impegnative.

			Se l’obiettivo è ricostruire le differenti forme di agentività psicologica sulla via evolutiva verso l’essere umano, dovrò, per cominciare, fare tre cose. In primo luogo, per caratterizzare rigorosamente le diverse forme di agentività, devo trovare o concepire un insieme integrato di strumenti teorici per descrivere l’architettura organizzativa dell’agentività. Gli strumenti teorici dell’ecologia comportamentale non sono adatti al compito; quelli del comportamentismo sono, a ora, troppo centrati sull’apprendimento e sulla memoria; e quelli della psicologia evoluzionistica sono troppo centrati su abilità modulari, e trascurano l’organizzazione psicologica nel suo complesso. Gli strumenti teorici della cognizione animale, integrati con quelli della teoria coevolutiva riferita all’essere umano, sono adeguati al compito ma ancora gravemente arretrati nel loro sviluppo. Mi propongo dunque, di sviluppare gli strumenti teorici della cognizione animale (incluso l’essere umano) adattando ed estendendo una classe di modelli psicologici dell’azione cosciente ricavati dalla scienza cognitiva moderna. A mio avviso, la struttura elementare dell’agentività psicologica è evidente nei classici modelli cibernetici di azione diretta a uno scopo basati sui principi del controllo a feedback (per esempio Miller, Galanter, Pribram, 1960). Questa struttura elementare andrà poi rimpolpata usando modelli ricavati dalla moderna scienza della decisione, focalizzati su tipi differenti di presa di decisioni in diversi tipi di incertezza (per esempio, Gigerenzer et al., 2011). Poi, nel caso di alcuni organismi, abbiamo inoltre bisogno di modelli della funzione esecutiva e del controllo cognitivo per aggiungere risorse, volte a caratterizzare come gli individui agiscono intenzionalmente e autoregolano le proprie azioni da un livello esecutivo di funzionamento (per esempio, Egner, 2017). Poi, in altri casi ancora, dobbiamo adattare modelli di metacognizione e di “razionalità computazionale” in cui gli agenti valutano l’efficienza dei propri processi esecutivi di prim’ordine da un secondo livello esecutivo, di second’ordine (per esempio, Gershman et al., 2015). Infine, nel caso degli umani, dobbiamo trasformare ogni cosa per caratterizzare le forme di agentività socialmente condivisa – esclusive dell’essere umano – che cambiano alla radice il modo in cui gli individui prendono e autoregolano le proprie decisioni.

			La seconda cosa che devo fare, come preambolo al mio compito di ricostruzione, è identificare le circostanze ecologiche scatenanti che aiutano a spiegare le transizioni evolutive da una forma di agentività a un’altra. Sulla base di considerazioni teoriche generali ricavate dalla scienza della decisione, sono di particolare importanza le situazioni di incertezza – i differenti tipi di incertezza, in realtà – con cui si devono confrontare i decisori (per esempio, Yu, Dayan, 2005). L’ipotesi evolutiva è che, quando gli individui si confrontano regolarmente con situazioni di incertezza, se la cava meglio chi di loro opera in modo agentivo, valutando con flessibilità la situazione del momento e prendendo una decisione informata dalle circostanze rilevanti qui e ora (forse con l’aiuto di un’euristica; vedi Gigerenzer et al., 2011) per poi controllare e autoregolare l’esecuzione del comportamento mentre si svolge. La mia ipotesi evolutiva – un’ipotesi più specifica – è che i quattro tipi principali di organizzazione agentiva che conducono agli umani contemporanei si siano evoluti come risposte a quattro tipi principali di incertezza, creati essenzialmente da quattro tipi differenti di interazione sociale. Identifico questi tipi di incertezza impiegando una procedura che è il contrario dell’ingegneria inversa, e che potremmo chiamare ingegneria possibile. Invece di partire dal meccanismo e cercare di determinare come questo si è evoluto per risolvere il tal problema, muoverò dal problema (la sfida ecologica) e cercherò di determinare – basandomi su osservazioni empiriche ricavate da esperimenti sul comportamento – quali meccanismi avrebbero potuto essere stati concepiti per risolverlo.

			Come terza e ultima cosa, poiché noi non possiamo osservare il comportamento di creature estinte, se vogliamo informazione sperimentale sul comportamento di antichi progenitori dell’essere umano, dobbiamo identificare delle creature attuali che fungano da specie modello. Per questo compito, ricorrerò ai normali metodi della biologia comparata – ossia racimolando dai fossili informazioni generali sulla fisiologia di organismi estinti e sulle loro traiettorie evolutive – e mi avvarrò poi di queste informazioni per trovare organismi attuali da impiegare come modelli. Allora avremo accesso ai dati da esperimenti comportamentali svolti con queste specie modello.

			Macchine come modelli di agentività

			Gli psicologi sono attratti da sempre dalle macchine come modelli della genesi e dell’organizzazione del comportamento. I comportamentisti classici impiegavano come modello la centralina telefonica automatica degli anni Trenta del secolo scorso. Tale dispositivo era a riposo fino a quando non arrivava una chiamata (lo stimolo); a quel punto collegava la linea telefonica del chiamante con quella del numero chiamato (la risposta che, se rinforzata con successo, veniva imparata). Gli etologi avevano un modello meccanico differente ma altrettanto passivo: nel modello del serbatoio idraulico di Lorenz, l’organismo aveva certe “energie specifiche di azione” che si accumulavano nel tempo (per esempio la fame); era poi la volta di un meccanismo scatenante innato (per esempio la vista del cibo come stimolo), che attivava alcuni schemi di azione fissi (per esempio il comportamento consumatorio come risposta), che prosciugava il serbatoio della fame. Questa visione passiva del comportamento animale perdura tuttora, almeno implicitamente, poiché molti scienziati si riferiscono ancora al comportamento come a una risposta causata da uno stimolo (vedi appendice A). E l’apprendimento per rinforzo, una teoria popolare nei modelli computazionali del comportamento umano, considera gli organismi come reattivi passivamente a “segnali di ricompensa” nell’ambiente (vedi Juechems, Summerfield, 2019).

			Centraline e serbatoi operano entrambi secondo una causalità fisica: un processo lineare in cui la causa (lo stimolo o il meccanismo scatenante) genera l’effetto (la risposta o lo schema di azione fisso). Ma il mondo vivente opera in modo più attivo, proattivo persino. I processi corporei fondamentali che alimentano la vita sono organizzati secondo una causalità circolare, per omeostasi, in cui ci sono dei valori di riferimento rappresentati internamente che il corpo cerca attivamente di raggiungere o di conservare. Nei mammiferi, per esempio, il corpo lavora attivamente per conservare una temperatura costante nel proprio ambiente interno, a dispetto delle perturbazioni esterne. Sulla scia di Wiener (1948), di Ashby (1952) e di altri cibernetici della prima ora, Miller e colleghi (1960) hanno prospettato che le interazioni comportamentali degli organismi con l’ambiente siano organizzate circolarmente, allo stesso modo: l’organismo ha obiettivi, che persegue attivamente attraverso piani di comportamento mirati a realizzare l’obiettivo, insieme con percezioni che forniscono il feedback su come sta lavorando il piano comportamentale. L’unità elementare del comportamento non è quindi un accoppiamento stimolo-risposta lineare e passivo, ma un meccanismo di controllo a feedback attivo e organizzato in maniera circolare. Nella scienza cognitiva attuale, questo è il modello classico al cuore di tutti i modelli computazionali dell’azione e della cognizione intelligente (per esempio, Gershman et al., 2015). Esaminare come operano le macchine organizzate come sistemi di controllo a feedback – e come tutto questo possa correlarsi all’organizzazione del comportamento e alla psicologia – offre pertanto un utile punto di avvio per un resoconto evolutivo dell’agentività umana.
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			Possiamo chiaramente vedere gli elementi dell’organizzazione basata sul controllo a feedback in un sistema hvac (riscaldamento, ventilazione e condizionamento dell’aria) controllato da un termostato (Figura 2.1). Il tipico sistema hvac comprende due sistemi – un bruciatore per riscaldare e un condizionatore d’aria per raffreddare – e una persona fa scattare un interruttore per decidere quale attivare. L’obiettivo è mantenere la temperatura dello spazio interno a un livello costante: riscaldare l’aria quando la temperatura esterna tende a raffreddare lo spazio interno (in inverno) e raffreddare l’aria quando la temperatura esterna tende a riscaldare lo spazio interno (estate). Nel caso del bruciatore, il processo inizia quando un essere umano fa scattare l’interruttore su “riscaldamento” e imposta la temperatura desiderata. Usando un termometro, il termostato rileva allora la reale temperatura ambiente e la confronta con la temperatura desiderata: se la stanza è più fredda della temperatura di riferimento, il termostato attiva il bruciatore (a sua volta una macchina complessa, a più componenti). Il passaggio inverso, al condizionatore d’aria, attiva un processo simile, ma nella direzione opposta: quando l’aria è più calda della temperatura di riferimento, il termostato attiva il condizionatore a più componenti. Alcuni sistemi hvac integrano le due funzioni rilevando se la temperatura ambiente è maggiore oppure minore del valore stabilito, e attivano, secondo il caso, il bruciatore oppure il condizionatore. Qui, invece della decisione procedo-non procedo del classico termostato (“decidere” se attivare o no il bruciatore), il sistema hvac, che è più complesso, prende decisioni del tipo o/o sull’azione da scegliere in base a cosa è necessario per conseguire l’obiettivo.

			Tutte le macchine “intelligenti” autonome hanno questa organizzazione causale circolare: l’azione (per esempio accendere il riscaldamento) causa un cambiamento nella percezione (per esempio la temperatura percepita), che è poi confrontata con il valore di riferimento o obiettivo (per esempio 22 °C) per determinare se sarà necessaria un’ulteriore azione. Questa circolarità è in aperto contrasto con la linearità dei ventilatori elettrici o delle stufette, che sono semplicemente accesi o spenti da un essere umano (per esempio la persona agisce da termostato di controllo rilevando la temperatura ambiente e decidendo il da farsi). In un sistema hvac la presa di decisioni opera attraverso un semplice meccanismo, il più delle volte una bobina di metallo che si limita a espandersi o a contrarsi in funzione della temperatura.

			Per cogliere le conseguenze di questo tipo di organizzazione comportamentale, proviamo a immaginare un’ingegneria possibile. Immaginiamo che io abbia come obiettivo quello di ripulire il prato dalle foglie. Una cosa che potrei fare per ricevere un aiuto nel compito è usare un aspiratore capace di risucchiarle; l’aspiratore svolgerebbe l’azione mentre io, l’operatore, potrei fornirgli l’obiettivo, la direzione e il feedback percettivo. La macchina è un semplice strumento. Ma potrei anche costruire una macchina che agisce da sola: potrei, per esempio, costruire un aspirafoglie mobile che si sposta in modo casuale sul prato (forse limitato tutt’intorno dal recinto), il quale aspira dentro un contenitore tutto ciò che incontra sul proprio cammino. Esso funzionerebbe ma sarebbe assai inefficiente: la macchina vagherebbe frequentemente su parti sgombre del prato e con il motore acceso, sprecando l’energia delle batterie. Potrei allora aggiungere una videocamera che permette alla macchina di “vedere” le foglie e di reagire di conseguenza: la videocamera vede una foglia in un certo posto (stimolo) e ciò attiva l’apparato locomotore affinché la macchina si rechi in quel punto e aspiri la foglia (risposta). Ma una macchina del genere, a ciclo aperto e del tipo stimolo-risposta, non saprebbe apportare, cammin facendo, delle modifiche: se il vento soffiasse via la foglia poco prima che la macchina raggiungesse la meta, alla meta essa ci andrebbe comunque; se un ramo cadesse lungo il cammino, la macchina ci sbatterebbe contro, senza via di uscita; e quando il contenitore fosse colmo di foglie, la macchina continuerebbe ad aspirare, ma inutilmente, lasciando le foglie sul prato, senza possibilità di determinare quando fermarsi. Quello che a noi servirebbe è un aspirafoglie capace di operare come un sistema di controllo a feedback; o meglio ancora, come una gerarchia di sistemi di controllo a feedback correlati (o un’eterarchia, quale variante di questo schema organizzativo; vedi Bechtel, Bich, 2021).
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			La Figura 2.2 illustra uno schema molto semplificato di come potrebbe operare un aspirafoglie con un controllo a feedback gerarchico, estremamente semplificato, perché ciascuna delle quattro componenti rappresenta il proprio sistema di controllo a feedback gerarchico (ossia, contiene ulteriori livelli di implementazione: come regolare la potenza del motore, allineare le ruote e così via). Ciascuna componente ha un meccanismo separato, con un obiettivo (O), e agisce (A) fino a quando la sua percezione (P) corrisponde all’obiettivo. Se non vi è corrispondenza, essa continua a provare; se invece vi è corrispondenza, trasmette il compito alla componente successiva. Le componenti sono organizzate e connesse dimodoché gli obiettivi di livello inferiore operino al servizio degli obiettivi di livello superiore: la macchina individua semplicemente una foglia e così le si può avvicinare; le si avvicina e così la può fagocitare; e la fagocita solo fino a riempire il contenitore (a quel punto un essere umano, leggendo un segnale, deve intervenire per svuotarlo e riavviare la macchina). Se, mentre si sta spostando verso una foglia, quella stessa foglia vola imprevedibilmente via, allora la macchina si adatterà alla nuova situazione, per esempio localizzando la foglia più vicina come nuovo obiettivo; se sul percorso si frappone un ostacolo, allora con un lieve ritocco del programma la macchina potrebbe disattivarsi percependo che l’ostacolo è un vicolo cieco che richiede di fermarsi, e poi dirigersi verso una nuova foglia. Se lo compariamo agli aspirafoglie stimolo-risposta dal percorso casuale, questa macchina con il controllo a feedback è molto più flessibile ed efficiente nel portare a termine il compito.

			Qui ho solo sfiorato oppure omesso molti dettagli, ma il punto generale è chiaro: il modo migliore affinché il compito sia svolto con efficienza e flessibilità è usare un sistema che ha degli obiettivi e che li persegue, cammin facendo, con un feedback percettivo. Per compiti di una qualche complessità, il sistema migliore è quello che opera con una gerarchia di componenti con un controllo a feedback, per esempio nell’aspirare le foglie: (i) un contenitore che percepisce quando è pieno e invita all’azione quando pieno non è; (ii) una videocamera che percepisce la presenza di foglie e orienta la macchina verso quella più vicina e attiva la locomozione; (iii) un apparato locomotore che procede fino a quando non percepisce (con la videocamera) di aver raggiunto la foglia successiva e a quel punto attiva l’aspiratore; e (iv) un aspiratore che risucchia oggetti nel contenitore e che usa la videocamera per verificare la bontà dell’esito; poi il controllo ritorna sul contenitore, e tutto ricomincia da capo.

			Ma che cosa significa dire che una macchina ha un obiettivo? Metafisica a parte, significa semplicemente che il progettista ha costruito la macchina affinché vi siano immagini percettive che agiscono sotto forma di atteggiamenti proposizionali, come li chiamano i filosofi: stati delle cose percepiti che l’attore è “motivato” a realizzare con il proprio comportamento. Si potrebbe obiettare sull’uso di questo linguaggio riferito alle macchine – certamente la nostra macchina aspirafoglie non ha obiettivi – ma è utile proprio perché i progettisti di tali macchine cercano di costruirle affinché eseguano il compito come lo svolgerebbe un organismo agentivo. Un essere umano avrebbe un’immagine desiderata del prato, e poi lo ripulirebbe fino a quando non percepisse che lo stato reale del prato corrisponde a quella immagine; dopodiché smetterebbe (Powers, 1973). Definiremo allora operativamente gli obiettivi in questo modo: come percezioni desiderate – ma con una precisazione. Consideriamo l’atto del respirare. Di solito noi non consideriamo il respirare un’attività diretta a uno scopo, perché evidentemente lo facciamo e basta. Ma se una persona è privata dell’ossigeno, allora attiverà immediatamente un comportamento di ricerca dell’obiettivo. Gli esseri umani hanno un valore di riferimento del rifornimento costante di ossigeno, che ci fa respirare spensieratamente; e quando il valore di riferimento è violato (per esempio sott’acqua), allora gli esseri umani reagiscono perseguendo l’obiettivo comportamentale, vale a dire ritornare allo stato stazionario. Oppure considerate un padre in cortile con sua figlia. Il suo valore di riferimento è che lei rimanga in cortile; perciò, se lei rimane in cortile, lui non agisce. Ma se la bambina sconfina sulla strada, ne consegue il comportamento diretto a uno scopo (riportarla in cortile). Perciò in quest’analisi, persino il non fare nulla è diretto a uno scopo, nel senso che è quanto serve fare per conservare un certo valore di riferimento. La macchina o l’organismo agisce così da portare o da conservare le proprie percezioni in linea con i propri valori di riferimento: in alcuni casi ciò significa attuare un comportamento; in altri casi significa non fare nulla.

			Se consideriamo una macchina aspirafoglie come se fosse un organismo, è importante precisare che il suo obiettivo di livello massimo è riempire il contenitore di foglie (soddisfare la propria “fame” di foglie). Ma la persona che impiega la macchina ha obiettivi di livello persino superiore. Per esempio, potrebbe essere che io rimuova le foglie perché voglio un bel prato, così da impressionare i vicini. È proprio per questa ragione che ho costruito la macchina in quel modo: affinché svolga il compito in modo da esaudire i miei obiettivi di livello superiore. Ma gli obiettivi di livello superiore non fanno parte della psicologia, per così dire, dell’aspirafoglie. Nel prossimo capitolo paragonerò questa situazione alle situazioni in cui la Natura, metaforicamente, vuole che l’organismo si comporti in un certo modo per i suoi obiettivi, metaforicamente, dei quali però l’organismo è all’oscuro. Per esempio, la Natura vuole che l’organismo sopravviva, ma la singola creatura non ha accesso a questo più grande obiettivo evolutivo; la sua psicologia include solamente il nutrirsi, lo sfuggire ai predatori e così via.

			Il modello di comportamento con controllo a feedback include pertanto una gerarchia di sistemi, ciascuno con tre componenti centrali: (i) un valore o obiettivo di riferimento, (ii) un dispositivo sensoriale o percettivo, e (iii) un dispositivo per confrontare la percezione e l’obiettivo in modo da prendere e da eseguire una decisione comportamentale.1 Non si tratta solo del fatto che un sistema con controllo a feedback risulta essere un buon modello per generare un comportamento flessibile e intelligente, un comportamento agentivo: ma del fatto che è l’unico tipo di modello possibile. Consideriamo un ulteriore esperimento mentale. Voi siete frustrati da un semaforo inefficiente, presso il quale dovete aspettare quando non ci sono altre automobili in vista, e che diventa verde per brevi file di auto, mentre code più lunghe sono in attesa in altre strade confluenti. Un giorno, d’improvviso, il semaforo funziona con la stessa efficienza di un vigile urbano. Che cosa mai avranno fatto a quel semaforo gli ingegneri del traffico? È quasi impossibile immaginare che cosa abbiano potuto fare se non fornire al semaforo: (i) una rappresentazione dello stato-obiettivo ideale in cui il semaforo dovrebbe essere (per esempio file di auto di uguale lunghezza tutt’intorno); (ii) una forma di accesso percettivo alla situazione del traffico corrente (per esempio videocamere); e (iii) alcune regole decisionali per attivare e disattivare le luci così da modificare la situazione percepita del traffico nella direzione dello stato-obiettivo. Di cos’altro potrebbe trattarsi? Di sicuro è questo che fa un vigile urbano.

			Il nostro modello essenziale di agentività è quindi un sistema di controllo a feedback in cui l’individuo dirige le proprie azioni verso obiettivi e controlla quelle azioni attraverso decisioni percettivamente informate. Termostati e macchine aspirafoglie sono progettati per essere diretti a uno scopo, ma non è chiaro se sia appropriato dire che essi prendono delle decisioni, poiché le opzioni di cui dispongono sono introdotte da un essere umano ed eseguite più o meno meccanicamente. Ma qui è superfluo rispondere alle domande filosofiche di fondo dell’intelligenza artificiale. Rimanderò quindi la discussione sulla presa di decisioni solamente a quando affronteremo gli organismi viventi. E per ora rimanderò anche la discussione su un’altra componente potenzialmente significativa dell’agentività: la funzione esecutiva e il controllo cognitivo. Molti meccanismi di controllo a feedback impiegano un livello esecutivo di funzionamento (e forse anche un secondo livello esecutivo al di sopra di esso) che supervisiona il livello operazionale della percezione e dell’azione. Ma, di nuovo, le complessità coinvolte potrebbero essere affrontate con maggiore efficacia nel contesto del comportamento di organismi viventi.

			Tipi di sfide ecologiche

			Per spiegare la transizione evolutiva da una forma di agentività a un’altra, la formula generale, come in ogni spiegazione evolutiva, è partire identificando le sfide ecologiche che hanno reso la forma precedente meno funzionale e la forma più recente più funzionale. Attingendo dalla scienza delle decisioni umane (per esempio, Yu, Dayan, 2005), propongo che l’organizzazione agentiva scaturisca quando gli organismi si trovano regolarmente al cospetto di un qualche tipo di incertezza, per esempio il rischio (sono note le probabilità dei possibili esiti), l’ambiguità (sono sconosciute le probabilità dei possibili esiti) e la volatilità (le probabilità di esiti possibili mutano imprevedibilmente mentre si esegue l’azione).

			Molte discussioni attuali nel campo del comportamento animale si concentrano sul fatto che le condizioni ecologiche rilevanti scaturiscano principalmente dall’ambiente fisico – di solito il foraggiamento – oppure dall’ambiente sociale. Così negli scorsi decenni i ricercatori hanno dibattuto se l’evoluzione dell’“intelligenza” nei primati e in altri animali – spesso operazionalizzata come una qualche misura di volume cerebrale – sia dovuta a fattori ecologici, operazionalizzati per esempio come areale di foraggiamento, o a fattori sociali, operazionalizzati per esempio come dimensione del gruppo sociale. Ma questo modo di considerare le cose è una ipersemplificazione (come riconosce esplicitamente buona parte dei partecipanti al dibattito).

			La prima ipersemplificazione riguarda l’idea di “intelligenza”. Questo concetto è stato inventato un secolo fa dagli psicometristi umani per prevedere quali bambini avrebbero beneficiato di un’istruzione superiore. Non ha nulla a che vedere con l’evoluzione dei processi cognitivi in natura, che sono infiniti e più o meno specializzati per funzioni particolari (Rosati, 2017a). Tomasello e Call (1997) osservano che il foraggiamento – per isolare una singola funzione – implica perlomeno le seguenti sottofunzioni e i loro relativi adattamenti: trovare il cibo richiede abilità di cognizione spaziale; identificarlo richiede abilità di categorizzazione degli oggetti; quantificarlo richiede abilità di quantificazione; e usare utensili, per le specie che vi ricorrono, richiede abilità di manipolazione e, potenzialmente, una comprensione causale. Nel dominio sociale, sono richiesti adattamenti differenti quando gli individui competono con altri individui (per esempio per il cibo o per il partner), quando sfruttano la conoscenza e le abilità di altri (per esempio seguendo la direzione del loro sguardo o imparando socialmente da essi) e quando con gli altri cooperano (per esempio nelle coalizioni e nelle alleanze). In questi vari domini, specie differenti potrebbero avere alcune di queste abilità ma non altre, oppure averle in forme o in gradi diversi: non esiste un unico singolo tratto generale chiamato “intelligenza”.

			La seconda ipersemplificazione è che la complessità ecologica e la complessità sociale non sono rappresentate adeguatamente e rispettivamente dalla dimensione dell’areale di foraggiamento e dall’ampiezza del gruppo sociale. In più, i fattori ecologici e quelli sociali spesso interagiscono tra loro in combinazioni complesse, poiché molte specie vanno alla ricerca di cibo in gruppi sociali. Il mio approccio sarà quello di concentrarmi sulla fonte principale di incertezza nella vita degli organismi – e cioè gli altri organismi – ma in modi più complessi rispetto a una qualsiasi misura semplificata di “complessità sociale”. In particolare: (i) nel caso di creature che cacciano oppure che sono cacciate, decisive sono le imprevedibilità del comportamento della preda e del predatore; (ii) nel caso di creature che competono con i compagni di gruppo per il cibo in una competizione per zuffa (il più veloce piglia tutto), il segreto è una presa di decisioni efficiente sulle condizioni ecologiche in modo da vincere la gara; (iii) organismi impegnati in una competizione per contesa per le risorse con i compagni del gruppo potrebbero sviluppare abilità di presa di decisioni persino più efficienti, come pure abilità speciali di cognizione sociale per meglio prevedere il comportamento dei propri competitori; e (iv) gli individui che ricavano le proprie risorse principalmente collaborando con i conspecifici potrebbero sviluppare abilità per prevedere e per controllare il comportamento dei partner collaborativi che hanno sostanzialmente una psicologia uguale alla loro. In generale, la mia proposta è che, pur essendo l’ecologia del foraggiamento essenziale per l’evoluzione di molte abilità cognitive in ambiti quali lo spazio, le categorie di oggetti e le quantità, l’evoluzione della presa di decisioni agentiva avviene essenzialmente come risposta a tipi differenti di imprevedibilità, e vi sono pochi dubbi che le entità più imprevedibili nella vita della maggior parte degli organismi siano gli altri organismi. L’esito è un’ipotesi in cui i fattori sociali ed ecologici, e gli adattamenti comportamentali che ne derivano, si mescolano in modo complesso (per esempio l’organismo prende decisioni migliori e più rapide a causa della competizione sociale).

			Un ultimo punto importante: agire da decisore efficace richiede la percezione e la conoscenza dell’ambiente fisico e di quello sociale, e tutto ciò è guidato dalle azioni che è necessario svolgere. Per esempio, la nostra macchina aspirafoglie è costruita per percepire foglie, e foglie soltanto (per esempio ignorando le bottiglie abbandonate alla festa della sera prima), perché è questo di cui ha bisogno una macchina per realizzare i propri obiettivi, per come sono stati specificati. Come esempio biologico, alcuni fringuelli delle Galápagos hanno la capacità visiva di individuare insetti camuffati; altri, invece, rilevano il grado di maturazione di certe specie di noci: dipende dalle rispettive attività di foraggiamento. Sono tutte forme specifiche di percezione di funzioni specifiche. Ma nel caso dell’agentività, come tipo di organizzazione psicologica, il punto essenziale è che cambiamenti nell’organizzazione agentiva dell’azione sfociano in cambiamenti nei tipi di cose che l’agente potrebbe sperimentare. Per esempio, un organismo che monitora il proprio funzionamento comportamentale e psicologico è al corrente di una dimensione di esperienza non disponibile a organismi che non svolgono tale monitoraggio. Pertanto, un’ulteriore dimensione di agentività che svolgerà un ruolo importante nel mio resoconto è quella che chiamerò nicchia esperienziale dell’organismo, la quale è guidata da particolari adattamenti alla propria nicchia ecologica e anche, a un livello più generale, dalla natura della sua organizzazione agentiva complessiva.

			Specie attuali come modelli di specie estinte

			Una domanda da porsi è la seguente: come si è evoluta l’agentività nell’essere umano, in termini di passaggi evolutivi che ci hanno portato fino a essa? In linea di principio, potremmo rispondere esaminando la storia dell’organizzazione agentiva: dai più antichi antenati animali degli umani fino agli umani contemporanei. Ma, naturalmente, tale storia è impossibile, nel senso che il comportamento non crea fossili (e nemmeno il tessuto cerebrale li crea). Ma il comportamento rivela questa continuità nel tempo tra specie affini, suggerendo così la strategia di fondo della biologia comparata: ricercare le radici dell’agentività umana nelle specie contemporanee che sono rappresentative di alcuni antenati animali degli umani. Tra le specie esistenti, potremmo scegliere particolari specie modello (o classi di specie) sulla base della loro ipotetica somiglianza con specie antenate in snodi evolutivi fondamentali.

			Soprattutto, non mi concentrerò su casi di evoluzione parallela oppure convergente nell’organizzazione agentiva, per esempio negli uccelli o negli insetti eusociali: mi limiterò piuttosto alla linea evolutiva che conduce agli umani; né seguirò la strategia analitica di Peter Godfrey-Smith (2016, 2020), che esamina molte varietà di psicologia o di coscienza animale, incluse alcune creature estremamente semplici, con un occhio volto a stabilire le modalità più elementari di funzionamento comuni a tutte le specie animali. Cercherò invece di ricostruire una sequenza evolutiva reale basata su omologie, partendo da forme più semplici di organizzazione del comportamento negli antenati animali dell’essere umano, proponendo poi come tali forme si siano in seguito trasformate in forme più complesse di organizzazione del comportamento, erigendosi ciascuna sulla forma precedente come risposta adattativa a nuove sfide ecologiche (vedi Bonner, 1988, per un resoconto convincente di come si evolve la complessità). Il risultato non è una scala naturae di specie contemporanee, ma la ricostruzione della sequenza evolutiva per la quale io potrei, in linea di principio, scegliere come punto finale qualsiasi specie esistente. E, come psicologo, io scelgo l’essere umano.

			Ho scelto particolari specie come rappresentative di ciascuno dei quattro possibili tipi di agentività in parte per principio e in parte per una ragione di opportunità: come rappresentante dei primi attori animati (urbilateri), che non erano proprio organizzati agentivamente, ho scelto Caenorhabditis elegans, una creatura vermiforme di cui sappiamo molte cose; come rappresentanti dei primi agenti diretti a uno scopo, ho scelto le lucertole e altri rettili, con i quali sono stati condotti molti esperimenti comportamentali; come rappresentanti dei primi agenti intenzionali, ho scelto gli scoiattoli (e i loro cugini topi) e altri mammiferi, con i quali, di nuovo, sono stati svolti molti esperimenti comportamentali; come rappresentanti dei primi agenti razionali, ho scelto gli scimpanzé, le grandi scimmie con cui è stata svolta buona parte degli esperimenti comportamentali; e come rappresentanti dei primi agenti socialmente normativi ho scelto gli umani primitivi in due differenti istanti del tempo evolutivo (basandomi sui riscontri archeologici del comportamento e sull’analogia con i bambini umani, con i quali sono stati svolti molti esperimenti comportamentali). Io sostengo che queste specie sono rappresentanti quanto mai ragionevoli dei tipi su cui mi sto concentrando; in effetti nelle mie scelte sono stato ispirato da descrizioni in letteratura secondo cui i primi organismi con un sistema nervoso erano vermiformi, i primi vertebrati erano simili a lucertole e i primi mammiferi erano simili a scoiattoli. Gli scimpanzé sono un eccellente esempio di scimmia antropomorfa utile a rappresentare le grandi scimmie primitive, e nel caso degli umani primitivi possiamo fare alcune analogie con i bambini umani contemporanei. (Vedi appendice B per ulteriori informazioni sulle ricerche sulla cognizione animale e su come potrebbero essere integrate e perfezionate per questi tipi di analisi.)
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			Comunque sia, la Figura 2.3 offre un’illustrazione estremamente generale dell’albero evolutivo entro cui potremmo collocare le specie che ho scelto come modello. Tali specie modello sono in tutti i casi sui rami (linea continua) più a destra, quelli che portano all’uomo (con la data approssimativa della prima ramificazione indicata in milioni di anni fa). I non agenti compaiono in carattere tondo; gli agenti diretti a uno scopo sono in corsivo; gli agenti intenzionali sono in corsivo su sfondo grigio chiaro; gli agenti razionali sono in corsivo su sfondo grigio scuro; e gli agenti socialmente normativi sono in maiuscolo su sfondo nero. La figura illustra anche alcune ipotesi su casi di evoluzione parallela esterna alla linea umana. Come si accenna nel testo, alcuni insetti potrebbero essersi evoluti in parallelo con i rettili per essere agenti diretti a uno scopo, e alcuni uccelli si sono evoluti in parallelo con i mammiferi per essere agenti intenzionali. Curiosamente, e in linea con la mia ipotesi sulle condizioni ecologiche scatenanti, questi casi possibili di evoluzione parallela sembrano accadere più spesso nelle specie altamente sociali.

			Sono consapevole dell’arbitrarietà delle mie scelte delle specie modello: la soluzione perfetta non esiste. Ma, considerando la mia ipotesi che l’architettura organizzativa generale dell’agentività comprende solo alcuni tipi essenziali e che questi si sono conservati tra specie affini, credo che il quadro risultante sarà in buona sostanza accurato.

			

			
				
					1. Tecnicamente l’azione, come quella di una caldaia, avviene al di fuori del sistema di controllo: è l’oggetto del controllo. Così, la terza componente è il processo decisionale su quale azione eseguire, quella che io chiamo decisione comportamentale.
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			Gli antichi vertebrati come agenti diretti a uno scopo

			Il singolo organismo determina, in un certo senso, il suo stesso ambiente per mezzo della sua sensibilità.

			george herbert mead, Mente, sé e società

			La selezione naturale opera soltanto su ciò che essa può “vedere”, e quello che vede sono le azioni palesi dell’organismo (e il suo corpo fisico in quanto adattato alle azioni e ad altre funzioni adattative). Così, i processi psicologici a monte, che organizzano e generano azioni, sono oggetto di selezione naturale, ma solo indirettamente attraverso i loro effetti sull’azione: se un organismo è capace di eseguire un’azione ma non la esegue, quella capacità non può diventare un bersaglio della selezione naturale; se un organismo è motivato a compiere un’azione ma non la compie, quella motivazione non può diventare un bersaglio della selezione naturale.

			Analogamente, gli scienziati inferiscono i processi psicologici dai loro effetti sulle azioni palesi dell’organismo. (L’aggettivo qualificativo palese distingue l’approccio corrente da quello della “cognizione di base”, nel quale tutte le funzioni dell’organismo, incluse quelle del mantenimento del corpo, sono considerate cognitive poiché implicano l’elaborazione di informazione; per esempio, Lyon et al., 2021; Keijzer, 2021.) Gli scienziati inferiscono l’agentività psicologica quando l’organismo agisce in modo flessibile verso il proprio obiettivo anche in contesti inediti. Per comportarsi in questo modo flessibile, l’individuo deve andare oltre la corrispondenza biunivoca – indotta dallo stimolo – tra percezione e azione. Deve essere capace di scegliere di agire o di non agire, oppure tra molteplici azioni possibili, secondo la sua valutazione percettiva della situazione mentre si svolge nel tempo (impiegando talvolta processi esecutivi come l’inibizione, quale ulteriore processo di controllo, nell’eseguire l’azione). Potremmo chiamare le specie animali che si comportano attivamente nel mondo, ma non in questi modi psicologicamente agentivi, attori animati.

			Attori animati (non agentivi)

			I primi organismi sul pianeta Terra non erano agenti psicologici. Non avevano bisogno di esserlo: erano venuti al mondo nuotando letteralmente nel cibo; erano organismi unicellulari che si limitavano a girovagare con la “bocca aperta”. Questa interpretazione è sostenuta dal fatto che creature unicellulari simili, e oggi viventi, non agiscono per andare alla ricerca e per consumare il cibo, per poi fermarsi una volta sazie (un indizio del raggiungimento soddisfacente dell’obiettivo), ma si muovono di continuo e si nutrono grosso modo come “filtratori”. Le loro “decisioni” sono meccaniche, e tali organismi non devono nemmeno separare i meccanismi sensoriali da quelli decisionali: dispongono solamente di molecole sensibili alle sostanze nutritive e velenose, da cui scaturiscono automaticamente certe azioni. Tali semplici creature non possono decidere di non spostarsi verso le sostanze nutritive, persino quando sono già sazie, né possono stabilire le connessioni tra le proprie azioni e i risultati, per determinare il successo. Sono guidate dallo stimolo, e non dirette a un obiettivo (vedi Yin, Knowlton, 2006). Gli obiettivi di mangiare cose nutritive e di evitare cose velenose appartengono, per così dire, alla Natura, non all’individuo.
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			In seguito, più di cinquecento milioni di anni fa, è comparsa una creatura vermiforme, il primo antenato degli umani che impiegava un sistema nervoso: era l’urbilaterio. Conosciamo il suo aspetto perché abbiamo recuperato un individuo fossilizzato pressoché intatto, e possiamo dedurre che avesse un sistema nervoso osservando lo sviluppo genetico di un’ampia gamma di specie simili. Dal punto di vista comportamentale, possiamo ipotizzare che l’urbilaterio fosse capace di “mobilità e di spostare sedimenti” (Heinol, Martindale, 2008). Forse il suo comportamento era simile a quello di una creatura esistente e di cui sappiamo molte cose, ossia C. elegans, una creatura vermiforme impiegata come specie modello nella biologia del comportamento. I suoi 302 neuroni – molti dei quali aggregati in gangli, di cui 32 svolgono una funzione chemiosensoriale – sono stati identificati, e con essi le rispettive connessioni sinaptiche. I neuroni chemiosensoriali non si limitano a rilevare le cose buone o quelle cattive e a “segnalare” ai motoneuroni di produrre le contrazioni del corpo che avvicinano, oppure allontanano, l’organismo da queste cose; C. elegans utilizza, in più, la frequenza con cui sta ingerendo il cibo – in genere batteri – per rilevare la posizione di aggregati più o meno densi (Scholz et al., 2017). Inoltre, se un comportamento, come il movimento in avanti, sfocia in un cattivo esito (quale una sostanza nociva), questa creatura può eseguire un’azione, tra due possibili, per allontanarsi (Hart, 2006). C. elegans trova il cibo spostandosi attivamente nel proprio ambiente, talvolta persino imparando a localizzare il cibo in nuovi ambienti dopo diverse esperienze (Qin, Wheeler, 2007).

			Il comportamento di C. elegans sembrerebbe quindi organizzato in modo più complesso di quello degli organismi unicellulari. Hanno infatti meccanismi differenti per percepire le cose nel mondo e per agire, come risposta. La funzione di un sistema nervoso è, in genere, quella di collegare i meccanismi separati della percezione e dell’azione, un’integrazione che avviene nei gangli. Perciò in C. elegans i meccanismi separati della percezione e dell’azione sembrano integrati (e quindi, per inferenza, anche nei bilateria primitivi). Qui è tuttavia improbabile la comparazione con una forma di obiettivo interno che crea la direzione: la loro locomozione è perlopiù casuale o guidata dallo stimolo (Scholz et al., 2017). Questi organismi, poi, non sembrano manifestare alcunché di ciò che potremmo chiamare controllo comportamentale: non inibiscono né altrimenti controllano l’esecuzione dell’azione, e ciò che imparano è semplicemente la posizione verso cui dirigere i propri movimenti innati. È quindi improbabile che i bilateria primitivi, per come li rappresenta C. elegans, fossero agenti diretti a uno scopo, capaci di prendere decisioni. È invece più probabile che fossero solo attori animati.

			Agenti diretti a uno scopo

			Qualche tempo dopo i primi bilateria, forse cinquecento milioni di anni fa, fu la volta della cosiddetta esplosione del Cambriano e di organismi con “corpi adattativi complessi” dotati di appendici, denti, artigli e altro ancora, che dovevano essere coordinati affinché l’azione fosse efficace (Godfrey-Smith, 2016). Queste nuove complessità erano adattamenti a un insieme molto più complesso e imprevedibile di sfide ecologiche. Il foraggiamento di cibo negli organismi divenne molto più aleatorio quando essi cominciarono a predare altre creature mobili, che potevano fuggire o altrimenti difendersi. Inoltre, dovevano difendersi da predatori abili. (Proseguendo il nostro esercizio di ingegneria possibile, immaginate che la nostra macchina aspirafoglie si trovi davanti a un prato cosparso di foglie, ciascuna delle quali possa ricorrere a diverse modalità di fuga o a strategie di attacco intelligenti.) Per affrontare queste molteplici sfide, gli organismi richiesero un modo di funzionare molto più complesso di quello di C. elegans: avevano bisogno non solo di un arsenale più ampio di appendici e di azioni, ma anche di modi più efficaci per controllare le proprie azioni in modo flessibile, per risolvere problemi in circostanze aleatorie e mutevoli. Compare a questo punto l’organizzazione di controllo a feedback. Questi furono i primi veri organismi agentivi, perlomeno in alcune componenti di alcuni domini di attività.
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			Non sappiamo chi furono i primi organismi agentivi. Proviamo tuttavia a fare un balzo in avanti, a creature di cui sappiamo molte più cose. Dalla mescolanza di specie dotate di corpi complessi e attivi sono scaturiti i primi vertebrati – i pesci – e poi, circa trecentocinquanta milioni di anni fa, i primi vertebrati terrestri: gli anfibi e quindi i rettili. Poiché disponiamo di dati comportamentali molto migliori sui rettili, porremo la nostra attenzione su di loro. Se ci basiamo sulla documentazione fossile, i primi rettili erano creature simili a lucertole, lunghe dai venti ai trenta centimetri, e dotate di zampe, denti e occhi, e avevano anche un cervello relativamente grande. A leggere tutti gli indizi, questi animali si sostentavano soprattutto nutrendosi di insetti. Se i rettili attuali possono darci qualche indizio, il comportamento di quelli primitivi era assai complesso e flessibile, specialmente nel foraggiamento. Certo, gli antichi antenati sono scomparsi da tempo. Proviamo comunque a considerare in modo generale il comportamento, in particolare quello di foraggiamento, di alcune specie attuali di lucertola.

			Se lo compariamo a quello di C. elegans e di altri vermi, il comportamento di foraggiamento delle lucertole è straordinariamente flessibile nel tempo e nello spazio. I comportamenti di foraggiamento manifestano grande variabilità nelle stagioni, secondo la disponibilità, stagionale appunto, di specie differenti di insetti e di ragni. E, in base alla preda, perlomeno alcune specie di lucertola possono scegliere tra una strategia siedi-e-aspetta (imboscata) e una più attiva di inseguimento. Test sistematici svolti in laboratorio illustrano perlomeno una certa variabilità tra individui, dovuta all’apprendimento, in particolare nel comportamento di foraggiamento. Per esempio, le lucertole imparano rapidamente a risolvere nuovi problemi di foraggiamento, come rimuovere il coperchio da un pozzetto di plastica per recuperare un premio (Leal, Powell, 2012). In una variazione sul tema, Qi e colleghi (2018; vedi anche Szabo, Noble, Byrne, Tait, Whiting, 2019; Szabo, Noble, Whiting, 2019) hanno indotto le lucertole a distinguere coperchi differenti sui pozzetti – solo alcuni contenenti la ricompensa – prima che ne scegliessero e ne prelevassero una, qualcosa che le lucertole imparavano a eseguire con relativo successo. Le lucertole manifestano anche un comportamento flessibile e sensibile al contesto nella fuga dai predatori, poiché fuggono in modi differenti da minacce strutturate sperimentalmente in modo differente (Cooper et al., 2007). In sintesi, nella loro rassegna sulla cognizione dei rettili, Wilkinson e Huber (2012, p. 141; vedi anche Szabo et al., 2020) concludono che “esistono prove di un apprendimento efficiente nel dominio spaziale, fisico e sociale, ed esistono esempi di flessibilità comportamentale in compiti di acquisizione del cibo”.

			Tale flessibilità comportamentale e tale apprendimento – in uno stesso individuo ma anche in individui diversi – suggeriscono un’organizzazione del comportamento che non è solamente guidata dallo stimolo, ma è diretta anche verso un obiettivo e controllata da decisioni individuali. La Figura 3.3 illustra la gerarchia comportamentale semplificata di una lucertola a caccia di formiche (stranamente simile alla nostra macchina aspirafoglie). La lucertola affamata emerge dalla propria tana alla ricerca della preda (o del probabile habitat della preda), va nella sua direzione e cerca o attende fino a quando la preda è a tiro: a quel punto la cattura e la consuma. (Di nuovo, ciascuna di queste quattro componenti contiene ulteriori livelli di implementazione, per esempio arti che eseguono un certo tipo di movimento e così via.) Quanto all’apprendimento, le lucertole vanno un passo oltre C. elegans poiché realizzano un apprendimento per discriminazione: imparano a perseguire un tipo di obiettivo in una certa situazione percettiva e un tipo di obiettivo diverso in una situazione percettiva differente. Ma, soprattutto, nell’apprendimento per discriminazione l’individuo non impara nuovi comportamenti: impara solamente quali situazioni percettive sono più premianti quando impiega i comportamenti in essere. Così Suboski (1992, abstract) riesamina la letteratura sperimentale sull’apprendimento dei rettili in generale e conclude che “i rettili sembrano imparare a quale stimolo rispondere piuttosto che come rispondere a uno stimolo particolare”.
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			Come vedremo a breve, una dimensione importante del comportamento dei mammiferi prevede vari tipi di processi esecutivi. E nei rettili? Studi con diverse specie di lucertole (perlopiù scinchi) hanno riscontrato che esse sono capaci di apprendimento inverso: in un primo tempo imparano ad andare verso uno stimolo, ma non verso l’altro, di una coppia di stimoli, per una ricompensa; poi lo sperimentatore inverte la scelta ricompensata. Molti ricercatori credono che in questo compito il successo richieda la funzione esecutiva dell’inibizione (del comportamento ricompensato in precedenza). Alcune lucertole sono abili nell’apprendimento inverso e quindi, per inferenza, nell’inibizione (Szabo, Noble, Byrne et al., 2019; Szabo, Whiting, 2020), la quale rappresenta una forma di controllo comportamentale che opera dopo aver preso la decisione, mentre si esegue l’azione. Ma in uno studio differente le lucertole hanno fallito in un paradigma di apprendimento inverso che metteva alla prova il cambio di attività (in sostanza, dato un set di stimolo formato da quadrati e da cerchi bianchi e neri, l’animale deve in un primo tempo invertire, per esempio, dal nero al bianco, e poi cambiare del tutto dimensioni e focalizzarsi sulla discriminazione dei quadrati rispetto ai cerchi; Szabo et al., 2018). La questione è che le lucertole, a differenza dei mammiferi, non sembravano curarsi di tale cambiamento, un indizio che l’apprendimento inverso originario non era basato sul set attenzionale, come lo chiamano i ricercatori nel campo della funzione esecutiva. Le lucertole non stavano imparando una categorizzazione di stimoli con cui guidare le proprie decisioni future: stavano imparando qualcosa di più concreto e limitato.

			Un altro test spesso impiegato per misurare l’inibizione è l’aggiramento (di ostacoli). In questo test, per com’è concepito nelle lucertole (Szabo, Noble, Whiting, 2019; Szabo, Whiting, 2020), gli individui prima imparano che possono ottenere del cibo da un tubo opaco aggirandolo fino all’apertura terminale, dove entrano; poi il cibo è introdotto in un tubo simile, ma trasparente. La tendenza naturale degli individui è andare direttamente verso il cibo osservato. Ma alcune lucertole inibiscono tale risposta, preferendo fare il giro fino all’apertura terminale per entrarvi (come avevano imparato in precedenza con il tubo opaco), e alcune di loro lo fanno già alla prima prova. Ciò sembrerebbe indicare che perlomeno alcuni di questi rettili inibiscono risposte comportamentali dominanti. (Tuttavia è possibile che le lucertole si limitino a generalizzare al tubo trasparente quello che hanno imparato in precedenza con il tubo opaco, cioè fare il giro fino all’apertura terminale.)

			La capacità delle lucertole di inibire così un comportamento naturale, oppure uno appreso, offre l’ulteriore dimostrazione che esse stanno prendendo decisioni in un modo che C. elegans non conosce. Comunque, l’inibizione è soltanto un’abilità limitata nel corredo di abilità associate al controllo esecutivo nei mammiferi; in realtà, in questo caso è la forma più semplice, talvolta chiamata “inibizione globale” o “meccanismo di arresto”, che è associato principalmente a decisioni del tipo procedo-non procedo, nelle quali compiere l’azione sbagliata potrebbe costare più dell’inazione (Aron et al., 2014). L’inibizione globale ha probabilmente un’importanza speciale quando, per esempio, un individuo sta mangiando e un predatore si avvicina: a quel punto l’individuo deve “congelare” il proprio comportamento alimentare; poi, separatamente, decide cosa fare nella nuova situazione (per esempio fuggire). L’inibizione globale permette quindi ad agenti diretti a uno scopo di operare con decisioni del tipo procedo-non procedo in modo sequenziale, azione dopo azione, disattivandone una e attivandone un’altra, in base a quel che richiedono l’obiettivo e la situazione. (L’apprendimento per discriminazione tra alternative è possibile per tali creature solamente se un’alternativa è sopra la soglia e l’altra è sotto la soglia.) È opposto al processo decisionale o/o, in cui l’individuo considera simultaneamente più opzioni comportamentali (qualcosa che i mammiferi presumibilmente fanno; vedi il capitolo 4). La conclusione è quindi che le lucertole prendono decisioni e possono inibire l’esecuzione di quelle cattive, prendendo una risposta “procedo” e cambiandola, in medias res, in una risposta “non procedo”.

			La mia ipotesi è che il processo elementare del perseguire obiettivi e del prendere buone decisioni del tipo procedo-non procedo sia lo stesso in quasi tutte le specie animali, estinte o viventi, che si comportano in modo flessibile: fra esse i pesci, i rettili, gli anfibi e persino alcuni invertebrati, come le api e i ragni, che forse hanno sviluppato queste capacità in parallelo. Ciò che differenzia le specie rispetto a questa dimensione è quale loro comportamento è diretto a uno scopo e basato su una decisione, e in quale misura lo è. Molti comportamenti complessi, come quello di foraggiamento delle lucertole, hanno infatti alcune componenti guidate dallo stimolo e altre più dirette a uno scopo e basate su una decisione. Gli esperimenti rivelano, al riguardo, che il comportamento di “attacco” dei serpenti giarrettiera verso particolari oggetti è guidato in modo intenso e inflessibile da particolari stimoli (Burghardt, 1966); e che invece la loro ricerca della preda, che sfocia in un attacco, è diretta a uno scopo e basata su decisioni in modo più flessibile. La conclusione è pertanto che i rettili e molti altri organismi funzionano in modo simile, come sistemi di controllo a feedback elementare, con la stessa struttura di ricerca dell’obiettivo, con decisioni procedo-non procedo (con inibizione globale) e con un apprendimento per discriminazione; che funzionano insomma come agenti diretti a uno scopo.

			Nicchie ecologiche e nicchie esperienziali

			L’evoluzione per selezione naturale costruisce organismi capaci di produrre azioni efficaci. Tutto questo richiede la percezione dell’ambiente, ma non di ogni cosa che è nell’ambiente. Gli organismi devono percepire soltanto i suoi aspetti rilevanti per le proprie azioni: un termostato percepisce solamente la temperatura, perché è quanto gli basta per svolgere il proprio compito; C. elegans percepisce sostanze nutritive e nocive perché è quanto gli basta percepire per ottenere il cibo; una lucertola percepisce molte cose perché è quanto le serve percepire per dirigere e controllare le sue varie azioni efficaci. Pertanto le capacità di azione dell’organismo determinano il suo mondo esperienziale. (Vedi l’argomento proposto da James Jerome Gibson nel 1977 che il mondo percettivo di un organismo comprende “opportunità” per le sue azioni.)

			L’implicazione diretta è che animali che si comportano in maniera differente percepiscono il mondo in modo differente. Nel suo celebre e discusso saggio Ambienti animali e ambienti umani, Jakob von Uexküll descrive in modo affascinante, e talvolta estremo, la situazione (1934, p. 39):

			La cosa migliore è cominciare la nostra passeggiata scegliendo una giornata di sole e immergerci in un prato fiorito tra il ronzio dei coleotteri e il volo delle farfalle. Tracciamo intorno a ciascuno degli animali che popolano il prato una bolla di sapone che ne rappresenti l’ambiente e che contenga tutte le marche percettive accessibili al soggetto. Non appena entriamo in una di queste bolle di sapone, i dintorni [Umgebung] che fino ad allora circondavano il soggetto si trasformano completamente. Spariscono molti dei colori di cui era pieno il prato, altre proprietà emergono dallo sfondo, si producono nuovi rapporti. In queste bolle di sapone si formano mondi nuovi.

			Tutte le specie – dai vermi alle farfalle, alle api, ai pipistrelli, ai polpi e alle spugne – interagiscono con l’ambiente nel proprio modo esclusivo. Significa che, in un senso importante, esse non vivono nello stesso ambiente, ma in mondi differenti, in differenti bolle. Questa è la situazione che i biologi provano a cogliere dicendo che ciascuna specie vive nella propria nicchia ecologica, il che, dal punto di vista della percezione dell’organismo, significa nella sua nicchia esperienziale. Quella di un verme è, in sostanza, fatta di terra e di batteri; per il verme, i pesci e gli alberi e gli umani non esistono perché lui non ha niente a che spartire con loro. Viceversa, la nicchia esperienziale di una lucertola comprende formiche, grilli, erba e una tana, e molte altre cose – registrate visivamente e uditivamente – perché è ciò che la lucertola ha bisogno di percepire nella propria nicchia ecologica per il proprio foraggiamento e per altre attività.

			Così, l’organismo e l’ambiente si codeterminano a vicenda (vedi l’epigrafe a questo capitolo di George Herbert Mead), ma lo fanno in modo diverso. Spesso parliamo di singoli organismi come di esseri “adattati” all’ambiente, ma questo non significa che l’individuo ne sia stato plasmato. In effetti, evolutivamente parlando, non dovremmo affatto dire che l’individuo si è adattato: è la specie (ossia la popolazione) che si è adattata, modificando nel tempo le proprie caratteristiche a livello di popolazione, poiché quelle dei suoi individui privi del necessario per sopravvivere e per riprodursi sono state eliminate. Ma la selezione naturale non causa un certo modo di essere dell’individuo: questo è compito dell’espressione (epi)genetica durante l’ontogenesi, e avviene prima di qualsiasi selezione. Il genio di Darwin è consistito proprio in questo, ossia nell’avere visto chiaramente che la variabilità individuale avviene a priori e che è indipendente dal processo di selezione. La selezione naturale opera quindi come un gigantesco crivello, i cui fori consentono il passaggio di miriadi di forme diverse o di tipi di individui, a condizione che siano “piccoli” abbastanza. Il crivello elimina gli individui incapaci, ma non plasma le capacità di coloro che sopravvivono. Così, possiamo dire che l’organismo e le sue azioni determinano la sua nicchia, comportamentale ed esperienziale.

			Nel caso degli organismi agentivi, gli obiettivi e le azioni dell’individuo determinano ancor più radicalmente la sua nicchia esperienziale. Le azioni agentive di un organismo sono guidate, momento per momento, non già dalla sua percezione bensì dalla sua attenzione. Per esempio, un organismo, quando si sta preparando per un’azione diretta a uno scopo, potrebbe percepire le cose più diverse. Ma per prendere una decisione efficace, esso deve prestare attenzione a un sottoinsieme di queste percezioni, vale a dire al sottoinsieme rilevante per raggiungere il proprio obiettivo. Un organismo che è guidato al cento per cento dagli stimoli non ha obiettivi, e quindi non presta attenzione selettiva a cose rilevanti: in assenza di obiettivi nulla lo è. È quindi improbabile che gli organismi unicellulari, totalmente guidati da stimoli come sono, ricorrano all’attenzione per individuare situazioni rilevanti. Ma le lucertole e altri agenti diretti a uno scopo perseguono obiettivi e prendono decisioni comportamentali, quindi devono prestare attenzione agli aspetti del loro ambiente percepito, che sono rilevanti per quegli obiettivi e per quelle decisioni. L’attenzione è quindi un tipo di percezione diretta a uno scopo.1

			Nel caso del comportamento degli agenti, rilevanti per l’attenzione non sono gli oggetti ma le situazioni. La ragione è che gli obiettivi e i valori di riferimento dell’individuo sono rappresentati come situazioni fattuali da perseguire. Benché talvolta parliamo di un oggetto o di un luogo come di un obiettivo, in realtà l’obiettivo è avere l’oggetto o essere in quel luogo (Davidson, 2001). Perciò, se obiettivi e valori di riferimento sono rappresentati internamente come situazioni desiderate, allora per produrre un’efficace azione diretta a uno scopo, l’organismo deve prestare attenzione a situazioni rilevanti nell’ambiente usando uno schema rappresentazionale simile. Immaginiamo una lucertola in attesa, il cui obiettivo è ingerire un grillo: un grillo si avvicina; per stabilire che cosa fare, la lucertola presta attenzione a diverse situazioni (o fatti) immanenti a una singola percezione: il grillo è della grandezza giusta per essere facilmente catturato; il grillo è in cima al cespuglio; il grillo si sta avvicinando e così via. Tali differenti situazioni non sono percezioni differenti, ma sono tutte presenti, simultaneamente, nella stessa immagine percettiva sulla retina della lucertola. Sono le situazioni rilevanti a cui la lucertola deve prestare attenzione se vuole prendere una buona decisione con l’obiettivo di mangiare un grillo, considerando che dargli la caccia richiede varie azioni. La rilevanza è quindi determinata dall’obiettivo dell’organismo, quale stella polare della sua decisione comportamentale.2

			Insieme con l’agentività diretta a uno scopo, si manifesta quindi un cambiamento fondamentale nella nicchia esperienziale: gli organismi non si limitano più a percepire stimoli attrattivi e repulsivi, ma prestano attenzione a situazioni rilevanti per raggiungere il proprio obiettivo. E le situazioni rilevanti per il loro obiettivo sono di due tipi: (i) opportunità di conseguire l’obiettivo (per esempio il grillo è in basso sul cespuglio); o (ii) ostacoli verso il conseguimento dell’obiettivo (per esempio lì vicino c’è un serpente). Opportunità e ostacoli sono definiti, chiaramente, nei termini delle capacità di azione dell’organismo. Opportunità rilevanti per l’obiettivo costituiscono un tipo completamente nuovo di nicchia esperienziale: la nicchia agentiva. Benché cambiamenti nella nicchia esperienziale di una specie scaturiscano quasi sempre da cambiamenti in azioni specifiche – per esempio cambiamenti nel comportamento di foraggiamento per un nuovo tipo di preda producono nuove capacità percettive rispetto a quella preda – in questo caso un cambiamento nella struttura organizzativa di base della produzione di azioni individuali cambia la struttura di base della nicchia esperienziale. Antropomorfizzando il processo dell’evoluzione per selezione naturale, potremmo dire che, per consentire agli organismi di affrontare con efficacia ambienti che variano imprevedibilmente, la Natura ha concepito un nuovo modo di operare, l’agentività. In essa l’individuo direziona con flessibilità le proprie azioni verso situazioni-obiettivo e controlla il proprio comportamento attraverso decisioni informate dall’attenzione. Tutto questo richiede che l’individuo presti attenzione a situazioni rilevanti per l’obiettivo nell’ambiente, come ostacoli oppure come opportunità per realizzarlo. È un tipo del tutto nuovo di nicchia esperienziale, che i non agenti semplicemente non sperimentano.
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			La Figura 3.4 illustra l’organizzazione del sistema di controllo a feedback essenziale per agenti diretti a uno scopo (in un singolo livello della gerarchia). In questo schema, la percezione semplice del termostato è sostituita dall’attenzione a situazioni rilevanti, e il comparatore meccanico del termostato è sostituito da decisioni comportamentali tradotte in forma di decisioni del tipo procedo-non procedo. L’inibizione qui è concepita semplicemente come l’opzione non procedo (per esempio, se una lucertola si sta nutrendo e compare un predatore, la prima cosa che la lucertola fa è smettere di nutrirsi). L’organismo presta attenzione agli effetti delle proprie azioni (freccia grigio chiaro verso l’alto) sia con un feedback immediato per eventuali regolazioni, sia in vista di un apprendimento a lungo termine.

			Le basi dell’agentività

			Il comportamentismo è morto. Ma la sua eredità persiste nella tendenza degli scienziati comportamentali a parlare in termini di stimoli e risposte, come se gli organismi se ne stessero lì, in attesa di essere spronati all’azione. Il discorso può valere per le amebe e per altri organismi guidati da stimoli, ma non per gli agenti diretti a uno scopo, che sono capaci di decisioni. Gli agenti diretti a uno scopo e capaci di decisioni cercano attivamente di realizzare i propri obiettivi e di conservare i propri valori di riferimento agendo sul mondo; è qualcosa che in pratica essi fanno senza sosta, persino quando sono davanti all’apparato sperimentale in attesa che compaia il cibo. E gli obiettivi non sono entità misteriose, come sosterrebbero i comportamentisti, ma percezioni off-line del mondo – situazioni immaginate percettivamente – che l’organismo desidera o è motivato a realizzare. Dopodiché esso esegue il comportamento, fino a quando non percepisce di aver realizzato le situazioni desiderate nel mondo reale (Powers, 1973).

			La pietra fondante dell’agentività comportamentale è quindi un’organizzazione con un controllo a feedback, quella che riscontriamo nelle lucertole e in altri agenti diretti a uno scopo. Gli agenti diretti a uno scopo non sono solamente guidati dallo stimolo, ma dirigono le proprie azioni verso obiettivi. Questo processo è la conditio sine qua non dell’azione intelligente, perché senza un obiettivo non vi può essere una percezione di efficacia o di successo. Gli agenti diretti a uno scopo controllano, inoltre, le proprie azioni tramite una decisione informata, accompagnata dalla possibilità di inibire azioni indesiderate, favorendo così nuove forme di flessibilità comportamentale. Tale presa di decisioni informata richiede che l’individuo presti attenzione a situazioni rilevanti per particolari obiettivi, a un tempo come opportunità o come ostacoli. E questa potrebbe essere la differenza essenziale rispetto a macchine, come il nostro aspirafoglie, che percepiscono l’ambiente solo in modo stereotipato, senza la capacità di prestare attenzione in modo flessibile e selettivo a situazioni rilevanti per i loro obiettivi.

			Comunque, pur funzionando come decisori flessibili, gli agenti diretti a uno scopo possono prendere solo decisioni semplici: non esaminano né scelgono tra molteplici possibilità comportamentali simultaneamente; piuttosto passano in modo sequenziale da una decisione del tipo procedo-non procedo alla successiva. È quanto ci si aspetta da un organismo il cui comportamento scaturisce esclusivamente dal singolo livello psicologico di percezione e azione e non, in aggiunta, da un livello esecutivo di presa di decisioni e di controllo cognitivo che formula molteplici piani di azione e poi decide tra essi prima di agire, come fanno gli agenti più complessi. Se seguissimo differenti percorsi evolutivi a partire dagli urbilateri, troveremmo molto probabilmente altri agenti diretti a uno scopo basati su processi di evoluzione parallela. In particolare, il comportamento flessibile di insetti eusociali, come le api e le formiche, suggerisce che anch’essi – perlomeno in alcuni elementi di alcuni loro comportamenti – stanno perseguendo obiettivi e prendendo decisioni. Così, quando le formiche sono alla ricerca del cibo, i dati sperimentali suggeriscono che esse scattano una sorta di istantanea visiva del proprio nido mentre si avventurano lontano, un’istantanea che servirà loro da destinazione-obiettivo quando compiranno il viaggio di ritorno (Möller, 2012). Comunque sia, come tutti gli agenti diretti a uno scopo, il comportamento delle formiche è ancora guidato dallo stimolo, le loro decisioni sono solamente del tipo procedo-non procedo, e il loro apprendimento si limita ad apprendere quando eseguire le loro azioni esistenti.

			Le pressioni selettive che sfociano nell’agentività comportamentale non sono del tipo specifico. Vuol dire che non sono del tipo che ha indotto i fringuelli di Darwin a sviluppare differenti attività di foraggiamento per sfruttare questa o quella particolare risorsa. Le pressioni selettive che inducono l’agentività comportamentale scaturiscono, invece, quando una popolazione di organismi si sposta in una nicchia ecologica gravida di eventi imprevedibili, quali una preda astuta o delle specie predatrici. Il punto è che, quando l’ambiente si ripete sempre (per esempio negli animali filtratori il cibo è sempre ad apertura di bocca e a un paio di ondulazioni di distanza), allora un’organizzazione comportamentale stereotipata, a ciclo aperto, guidata dallo stimolo funziona benissimo. Ma quando insorgono eventi nuovi e imprevedibili l’organizzazione stimolo-risposta si rivela fallimentare, poiché l’individuo sta sempre “combattendo la battaglia decisiva”. Nel caso dell’organizzazione con controllo a feedback, la Natura può sempre rendere stereotipati gli obiettivi più importanti, ma al contempo dotare l’individuo della capacità di perseguirli in modo flessibile prestando attenzione alle situazioni rilevanti e prendendo decisioni comportamentali informate. La lucertola non sceglie di desiderare grilli gustosi: sceglie come inseguire questo grillo adesso.

			Questo modo di fare le cose presuppone una gerarchia di sistemi di controllo a feedback. Gli obiettivi di livello superiore degli organismi includono, tra l’altro, l’ingestione del cibo, la fuga dai predatori e l’accoppiamento. Al di sotto di quel livello ci sono i mezzi per realizzare quegli obiettivi, comprese la locomozione e una varietà di altre azioni specifiche che possono essere incluse, al bisogno, in attività più ampie (ossia fungono da moduli). Quando consideriamo queste attività più ampie, potrebbe succedere che la gerarchia e la sequenza di azioni per qualsiasi particolare attività (per esempio lucertole che vanno a caccia di formiche, come nella Figura 3.3) abbiano elementi e livelli strutturati in modo differente: dipende se sono stereotipati (guidati dallo stimolo) oppure se sono controllati dal singolo individuo (diretti a uno scopo). Il fatto che una particolare attività possa includere tale mescolanza di elementi significa che i giudizi sul fatto che l’attività sia “innata” oppure “appresa” sono decisamente di poco aiuto. Inoltre, in molti casi la stessa azione è incorporata in molteplici e differenti attività (o moduli) di livello superiore. Per esempio, la capacità di una lucertola di spostarsi verso luoghi desiderati è impiegata nel foraggiamento, nella fuga, nel ritrovare la propria tana e così via. È un tipo differente di modularità rispetto a quello classico della psicologia evoluzionistica, che considera soltanto l’atto più molecolare. Potremmo definirlo, con un nome adatto, “modularità gerarchica” (un termine più descrittivo rispetto a “effetto Baldwin”).

			Un notevole cambiamento evolutivo avviene quando la Natura effettua un cambiamento al vertice di un’attività strutturata gerarchicamente, che poi guida le regolazioni comportamentali di livello inferiore, e in definitiva gli adattamenti biologici necessari per cavarsela. Così, se una popolazione di lucertole si adatta a un cambiamento nella preda disponibile, acquisendo il gusto per una specie nuova e differente di insetto, ne deriva una pressione per regolare ad hoc le abilità motorie e percettive necessarie per cacciare e per catturare questa nuova preda (per esempio adesso è forse necessario arrampicarsi sugli alberi per catturare gli insetti disponibili). Questo modo di considerare le cose “a cascata” offre una prospettiva più sfumata per affrontare la questione se un particolare cambiamento nel funzionamento di un organismo sia il prodotto di molti piccoli e specifici adattamenti o invece un adattamento più ampio, più inclusivo. Spesso sono le due cose insieme. Così, la nuova abilità di arrampicarsi sugli alberi per catturare un nuovo insetto potrebbe essere considerata un modulo separato, ma il contesto comportamentale più ampio entro cui sono emerse tali abilità rampicanti – l’obiettivo di catturare i nuovi insetti – “direziona” il processo. Ignorare la struttura gerarchica dell’organizzazione comportamentale e psicologica genera visioni oltremodo semplicistiche del processo evolutivo. Verosimilmente, la modularità gerarchica e l’evoluzione a cascata offrono un quadro più accurato dei modi complessi con cui i comportamenti e l’organizzazione comportamentale della specie cambiano nel tempo.

			In generale, questa concezione gerarchica, a cascata, dell’evoluzione del comportamento suggerisce che l’azione agentiva non sia solo un oggetto della selezione naturale, ma anche una forza causale del cambiamento evolutivo. (Jean Piaget [1976] ha definito il comportamento “moteur de l’évolution”.) Se d’improvviso compare una nuova specie di insetto, le lucertole non possono avere un comportamento adattato per catturarla, proprio perché essa è nuova: non aveva mai fatto parte della loro nicchia ecologica. Eppure, alcuni individui potrebbero saper impiegare le proprie capacità agentive di attenzione diretta a uno scopo e di presa di decisioni per ampliare le abilità comportamentali che già possiedono per introdurre nella propria dieta il nuovo insetto. Poiché questa nuova estensione del comportamento scaturisce non già da un cambiamento genetico bensì dall’esercizio dell’agentività comportamentale, potremmo dire che, in misura significativa, l’agente e le sue abilità organizzate in modo flessibile hanno un ruolo causale nel cambiamento evolutivo. Le azioni dell’organismo nuovamente efficaci rendono ora possibili cambiamenti genetici che servono a sostenere la caccia al nuovo insetto da parte dell’organismo (la cosiddetta assimilazione genetica).

				

		
				
					1. È la cosiddetta attenzione top-down (dall’alto o centrifuga), guidata dagli obiettivi e dai valori rappresentati internamente dall’organismo. L’altra forma è chiamata in genere attenzione bottom-up (dal basso o centripeta), che è guidata perlopiù dallo stimolo, per esempio un rumore forte che attira involontariamente l’attenzione. Ma potremmo anche concepire l’attenzione bottom-up come guidata dagli obiettivi o dai valori di riferimento della Natura. Così noi prestiamo involontariamente attenzione a un rumore forte improvviso perché la Natura ci ha selezionato affinché realizzassimo rapidamente se il rumore proviene da una fonte rilevante per “obiettivi” biologici fondamentali, come la sopravvivenza. Così, potremmo dire che persino un’attenzione bottom-up involontaria sia, nella prospettiva della Natura, pur essa rilevante per l’obiettivo.

				

				
					2. Forse la strutturazione dell’esperienza nei termini di situazioni rilevanti ha in qualche modo precorso la concettualizzazione umana dell’esperienza in termini di proposizioni, e quindi ciò a cui si riferiva Wittgenstein in esordio del Tractatus logico-philosophicus (1921), quando affermò: “Il mondo è tutto ciò che accade. Il mondo è la totalità dei fatti, non delle cose”.
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			Mammiferi antichi come agenti intenzionali

			Il perseguimento di fini futuri e la scelta dei mezzi per ottenerli sono […] il segno e il criterio della presenza di una mente nei fenomeni.

			william james, Principles of Psychology

			La lucertola e altri rettili, se li compariamo a C. elegans, sono quindi dei decisori dal comportamento flessibile. Ma il loro comportamento, se comparato a quello dei mammiferi, è ancora un po’ stereotipato e privo di flessibilità. La spiegazione è che, con la comparsa dei mammiferi, circa duecento milioni di anni fa, avvenne un nuovo balzo nell’agentività comportamentale: si riorganizzò alla radice il modo in cui gli individui dirigono e controllano le proprie azioni. I mammiferi le dirigono verso gli obiettivi non solo flessibilmente ma anche intenzionalmente, poiché, prima di agire, simulano cognitivamente possibili piani di azione verso il proprio obiettivo; e controllano il proprio comportamento non solo prendendo decisioni del tipo procedo-non procedo, ma anche facendo scelte del tipo o/o mentre valutano gli esiti probabili dei piani possibili; poi supervisionano e controllano cognitivamente l’esecuzione del comportamento nel suo svolgersi.

			L’organizzazione psicologica evolutivamente inedita che consente questo nuovo modo di funzionamento – che io chiamo agentività intenzionale – è consentita, per prima cosa, da forme più flessibili di motivazione: i singoli mammiferi agiscono non solo verso obiettivi fissi, ma sulla base di emozioni e di motivazioni più flessibili, che in caso di necessità possono essere ignorate. In aggiunta, i singoli mammiferi sono soggetti a un’ontogenesi (storia esistenziale) che si dispiega lentamente e che implica un apprendimento e uno sviluppo cognitivo notevoli dopo la loro comparsa nell’ambiente esterno, e che consente agli individui di disimparare e di reimparare all’occorrenza nuove cose. Ma la vera forza di queste novità psicologiche è che esse permettono, e poi anche partecipano a, un nuovo tipo di organizzazione psicologica che comprende, oltre al livello operazionale di percezione e azione – già presente negli agenti diretti a uno scopo –, un livello esecutivo di presa di decisioni e di controllo cognitivo. Questo nuovo modo di operare, a due livelli,  permette agli individui non solo di fare le cose con flessibilità, ma anche, per così dire, di sapere ciò che stanno facendo.

			Di nuovo, non considererò le specie che si sono ramificate dai rettili verso direzioni non umane, alcune delle quali manifestano un’intelligenza e un’agentività notevoli: quanto mai significativi sono gli uccelli appartenenti alle famiglie dei corvidi (corvi) e delle psittacine (ghiandaie, pappagallini ecc.). Quasi certamente essi hanno sviluppato abilità di controllo esecutivo simili a quelle dei mammiferi, presumibilmente in un processo di evoluzione parallela. Ma è una storia che saranno altri a raccontare.

			Emozioni, cognizione e apprendimento

			I primi mammiferi della linea che ha portato agli umani erano piccole creature, simili a scoiattoli, vissute circa duecento milioni di anni fa. Gli scoiattoli moderni, che potremmo impiegare come modello, differiscono certamente da queste creature, poiché possedevano alcune specializzazioni adattative sconosciute ai mammiferi antichi, come il nascondere le noci per un uso futuro. Altri mammiferi, sia antichi sia attuali, possiedono delle proprie specializzazioni adattative. Quello che però a noi interessa è l’organizzazione delle modalità più elementari del funzionamento psicologico dei mammiferi – non sulle cose che fanno ma su come le fanno – e che, per ipotesi, è in genere simile nelle diverse specie di mammiferi.

			[image: ]

			Le condizioni ecologiche che hanno permesso ai mammiferi primitivi il loro nuovo modo di fare le cose prevedevano, nuovamente, dei fattori imprevedibili nella loro nicchia ecologica. Un elemento decisivo nei mammiferi primitivi fu la loro nuova nicchia sociale. Se, da un lato, i rettili sono perlopiù cacciatori di cibo solitari, dall’altro i mammiferi vivono e si dedicano al foraggiamento in un gruppo sociale di qualche tipo. Così, in aggiunta a complessità create dalle loro ecologie di foraggiamento, i mammiferi primitivi dovettero affrontare le complessità create da un’accresciuta competizione con i compagni di gruppo per il cibo e per altre risorse. Quando l’intero gruppo scopre, contemporaneamente, un’area che contiene del cibo, le decisioni efficienti e veloci nel foraggiamento saranno premiate. Poiché quei compagni di gruppo sono esattamente nella stessa situazione, può verificarsi una sorta di “corsa agli armamenti” delle abilità cognitive, al fine di prevalere sui conspecifici per l’accesso al cibo. (Immaginate, di nuovo, la nostra macchina aspirafoglie, la quale però stavolta compete con altre macchine simili per prendere le foglie migliori e in numero maggiore.) In aggiunta, molti mammiferi competono con altri cooperando con partner di coalizione in squadre basate su relazioni sociali. Agire in questa nuova e complessa socioecologia ha fatto sì che i mammiferi primitivi sviluppassero un nuovo modo di funzionamento che prevede, oltre a nuove abilità e motivazioni psicologiche, nuovi modi per prendere decisioni con maggior efficienza.

			Il nuovo modo di funzionamento dei mammiferi primitivi includeva tre nuove capacità psicologiche, organizzate in modo inedito. Anzitutto, i mammiferi svilupparono modi nuovi per motivare le proprie azioni: non solo per un’ineludibile attrazione verso un obiettivo, ma per motivazioni ed emozioni più flessibili. Per esempio, invece di una reazione più o meno rigida a un predatore, i mammiferi hanno sviluppato uno stato psicologico interno, l’emozione della paura, che accelerava una “tendenza all’azione”, quella di fuggire (Frijda, 1986), ma con la flessibilità per fare qualcos’altro, se fosse stato più vantaggioso. Oppure, se un conspecifico lo avesse attaccato, un singolo mammifero non si sarebbe rivalso nell’immediato ma avrebbe sperimentato l’emozione della rabbia, la quale avrebbe accelerato una tendenza di azione alla lotta; e come esattamente combattere, oppure se combattere, sarebbe stato regolato sul valore da esso percepito di altre opzioni comportamentali. Il punto è che le emozioni e le motivazioni producono “tendenze all’azione” di forza differente per azioni specifiche, le quali possono poi competere per essere eseguite. Così, la presa di decisioni nei mammiferi divenne, a un tempo, più flessibile e più complessa: gli individui fanno scelte di tipo o/o tra alternative motivate simultaneamente. Quanto alle basi cerebrali di questi nuovi meccanismi motivazionali, teorie classiche attribuiscono ai rettili un cervello, rettiliano appunto, completamente privo di emozioni, un cervello senza il sistema limbico, in contrasto con il cervello emozionale proprio dei mammiferi (MacLean, 1990). Le ricerche attuali tendono a sminuire le differenze tra il cervello rettiliano e quello dei mammiferi (per esempio, Naumann et al., 2015). Ma resta pur sempre vero che il “sistema limbico” (comunque lo si definisca) sembra svolgere un ruolo più importante nel comportamento dei mammiferi che in quello dei rettili.

			Come seconda abilità, i mammiferi hanno sviluppato diverse capacità cognitive inedite e flessibili per prendere decisioni più rapide e migliori nel contesto di una competizione sociale più intensa. Così, la competizione sociale con i membri del gruppo dà un premio alla valutazione rapida e accurata di come trarre al meglio vantaggio da una particolare opportunità di foraggiamento (differente per specie differenti) e di come evitare gli ostacoli mentre la si realizza. Potrebbe coinvolgere qualsiasi cosa: da raffinate abilità di cognizione spaziale o temporale a sofisticate abilità nel prevedere il comportamento dei conspecifici. Inoltre, la competizione sociale con i membri del gruppo è premiante nell’evitare errori costosi nella presa di decisioni: per esempio pianificando prima di agire tramite simulazioni mentali immaginative e poi monitorando e supervisionando l’esecuzione dell’azione pianificata. Quanto ai fondamenti cerebrali di queste nuove abilità cognitive, i mammiferi sono dotati di una neocorteccia a sei strati, che supera di gran lunga la struttura a tre strati dei rettili per numero e sottotipi di neuroni; i mammiferi poi hanno un numero maggiore di aree funzionali diverse, e un corpo calloso tra i due emisferi che accelera l’elaborazione di informazione (Molnár, 2011; Kaas, 2013).

			Come terza abilità, i mammiferi hanno sviluppato un nuovo schema ontogenetico (storia della vita) che implica un apprendimento ben più efficace. I singoli mammiferi si sviluppano lentamente interagendo con l’ambiente (e non rapidamente dentro un uovo come i rettili). Nei primi stadi della vita, i mammiferi neonati possono contare sul latte materno per nutrirsi e sulla sua vigilanza protettiva e sicura. Questo modello di storia della vita ha un costo per le madri e comporta dei rischi per i neonati. Un importante vantaggio compensatorio è che il neonato, che non deve dedicare tempo ed energia per cercare il cibo e per sfuggire ai predatori, può concentrarsi per scoprire il proprio ambiente locale (e scoprirlo giocando, il che è probabilmente sconosciuto ai rettili). Una volta adulti, i singoli mammiferi hanno imparato molte cose, che possono essere disimparate oppure modificate più facilmente rispetto a adattamenti comportamentali più stereotipati. I mammiferi svolgono, inoltre, un nuovo tipo di apprendimento: l’apprendimento strumentale (da non confondere con il condizionamento operante o strumentale), basato su una nuova comprensione di come le loro azioni influenzano causalmente gli esiti nell’ambiente. Imparare e svilupparsi interagendo con il proprio ambiente fisico e sociale – e disimparare secondo le necessità – è un immenso guadagno per la flessibilità comportamentale dei mammiferi.

			Il modo in cui essi dirigono le proprie azioni tramite obiettivi motivati più flessibilmente e abilità cognitive e di apprendimento più efficaci genera una versione più flessibile del nostro elementare sistema di controllo a feedback. Il segreto di questa nuova versione è l’entrata in funzione di un livello del tutto inedito di organizzazione psicologica: il livello esecutivo. Esso consente forme più flessibili di pianificazione e di presa di decisioni, che generano non già un’azione ma un’intenzione di agire, con l’ulteriore possibilità di autoregolare la fedeltà della traduzione dell’intenzione in azione. Fu così che i mammiferi divennero agenti intenzionali.

			Il livello esecutivo

			Lo studio della funzione esecutiva – definita anche controllo cognitivo – si è tradizionalmente concentrato sulle differenze individuali negli esseri umani, specialmente in quelli di loro affetti da un danno cerebrale o da deficit cognitivi legati all’invecchiamento. Questo campo è ricco di fenomeni interessanti e di una terminologia che un po’ disorienta. Una definizione eloquente del fenomeno generale recita (Banich, 2009, p. 89):

			La funzione esecutiva è un processo impiegato per guidare con naturalezza il comportamento verso un obiettivo, specialmente in situazioni non ordinarie. Si pensa che diverse funzioni o abilità rientrino nella categoria della funzione esecutiva. Fra esse, assegnare una priorità e una sequenza al comportamento, inibire comportamenti familiari o stereotipati, creare e conservare un’idea di quale compito o di quale informazione è più rilevante per gli scopi correnti (spesso definito set attenzionale o set mentale), offrire resistenza a informazioni distraenti o irrilevanti nel compito, cambiare obiettivi, utilizzare informazioni rilevanti a sostegno della presa di decisioni, categorizzare o altrimenti astrarre elementi comuni tra item, e gestire nuove informazioni o situazioni.

			La ragione per cui quasi tutte le definizioni includono un elenco (quest’ultimo contiene otto item) è che questo campo si identifica profondamente con i test clinici impiegati per valutare la funzione esecutiva, i quali sono molti e diversi. I test sono importanti perché la capacità di superarli è un fattore utile per prevedere svariate cose importanti sul funzionamento psicologico dei singoli esseri umani. Tuttavia, dal punto di vista corrente, il problema è che buona parte dei test si concentra sull’essere umano e sulla sua capacità di seguire e di aderire a regole astratte, espresse nel linguaggio, proposte da sperimentatori (come nel test di Stroop, nel Wisconsin Card Sorting Test, nel test della memoria di cifre e in molti altri che seguono regole esplicite). Seguire regole esplicite generate da altri non è un’abilità di cui gli scoiattoli e altri mammiferi non umani hanno bisogno; perciò, i fenomeni al centro della funzione esecutiva includono verosimilmente processi più elementari collegati al perseguimento autogenerato di uno scopo.

			Gli scienziati cognitivi hanno fatto diversi tentativi per mettere ordine in tale lista, ma una tipologia ampiamente accettata comprende: (i) l’inibizione (che include il controllo inibitorio, il controllo di sé e l’inibizione comportamentale, e anche il controllo delle interferenze, l’attenzione selettiva e l’inibizione cognitiva); (ii) la memoria di lavoro (ossia trattenere nella mente l’informazione e operare mentalmente con essa in vari modi); e (iii) la flessibilità cognitiva (ossia il set shifting o cambio di attività, che è strettamente legato alla creatività) (parafrasato da Diamond, 2013). Questa formulazione è utile, ma la terminologia resta confusa in quanto l’“inibizione” sembra un processo psicologico di base, la “memoria di lavoro” un meccanismo cognitivo entro cui operano processi elementari, e la “flessibilità cognitiva” un tratto posseduto dalle persone e dai processi. Ci serve quindi una formulazione più coerente. Propongo pertanto un livello esecutivo separato di monitoraggio e di controllo psicologico, che è di per sé un sistema di controllo a feedback con nuove forme di presa di decisioni e di monitoraggio del comportamento che aiutano l’organismo a dirigere e a controllare le proprie azioni.

			La distinzione fondamentale necessaria è tra forme reattive e forme proattive di funzionamento esecutivo. Secondo Braver (2012, p. 106):

			La modalità di controllo proattiva può essere concepita come una forma di “selezione precoce”, in cui le informazioni rilevanti per l’obiettivo sono conservate attivamente e in modo sostenuto, prima che compaiano eventi cognitivamente impegnativi, per dirigere in modo ottimale i sistemi di attenzione, di percezione e di azione dimodoché siano orientati a uno scopo. Nel controllo reattivo, invece, l’attenzione è reclutata come meccanismo di “correzione tardiva”, che è mobilitato solo all’occorrenza, in maniera puntuale, per esempio dopo che è stato rivelato un evento interferente significativo. Così, il controllo proattivo si affida all’anticipazione e alla prevenzione dell’interferenza prima che essa si manifesti; il controllo reattivo si affida invece alla rivelazione e alla risoluzione dell’interferenza dopo che è comparsa.

			Questa distinzione fondamentale traccia una possibile linea di demarcazione tra i rettili e i mammiferi. Se ricordate, la prova sperimentale a favore della funzione esecutiva nelle lucertole era il loro successo nell’apprendimento inverso e in un singolo test di apprendimento ad aggirare ostacoli. La mia tesi è che in questi test le lucertole impiegassero soltanto un controllo reattivo, attivato come pura reazione a nuovi imprevisti o alla percezione di un ostacolo, e che in questo caso inibissero la propria risposta, che in precedenza si era rivelata efficace. Ciò sembrerebbe non richiedere due livelli separati di funzionamento psicologico – e certamente non dei processi proattivi di controllo esecutivo – ma solo un semplice processo di inibizione globale che consente ad agenti diretti a uno scopo di “congelare” un’azione in corso qualora si manifesti un’altra situazione più urgente.

			I mammiferi, dal canto loro, esercitano un controllo esecutivo proattivo, che include la previsione di errore. A differenza della semplice inibizione reattiva, questo modo di operare richiede due livelli separati di funzionamento: il livello operativo di percezione e azione, cui si aggiunge un livello esecutivo. Quest’ultimo supervisiona, per così dire, il livello operativo e cerca di facilitare le decisioni comportamentali tramite la pianificazione delle azioni e il controllo cognitivo. Ciò permette agli individui di formare e di perseguire proattivamente dei piani, reagendo al contempo a intrusioni o a ostacoli imprevisti, qualora si presentino. Questo modo più deliberato e flessibile di fare le cose viene spesso definito azione intenzionale (Bratman, 1987). Essa richiede agli individui di simulare cognitivamente in modo organizzato le proprie possibili azioni, i possibili ostacoli e le opportunità per quelle azioni, e i probabili esiti delle azioni stesse. Realizzano tutto questo immaginando percettivamente questi elementi di azione nello spazio di lavoro cognitivo comune e nella rappresentazione fornita da un livello esecutivo di operazione. Questa nuova forma di attività mentale è alimentata dalla corteccia prefrontale – la sede ampiamente riconosciuta di buona parte delle funzioni esecutive –, una struttura notevolmente espansa nei mammiferi al confronto con i rettili e altri agenti diretti a uno scopo (Molnár, 2011; Kaas, 2013).

			Pertanto le azioni dei mammiferi sono, oltre che dirette a uno scopo, intenzionali: la simulazione e la pianificazione cognitive permettono all’individuo di organizzare e di scegliere le proprie azioni in modo più flessibile e in base ai vantaggi relativi. Bruner (1973) sostiene che l’essenza dell’azione intenzionale sta nel fatto che l’individuo dispone, prima del tempo, di molteplici azioni possibili verso lo stesso obiettivo, che può mettere alla prova finché non raggiunge con efficacia l’obiettivo. Piaget (1952) sottolinea che, nell’azione intenzionale, l’individuo ha l’obiettivo “in mente” in anticipo nella pianificazione e nell’esecuzione – ossia al livello esecutivo – poiché decide cosa fare, e la fa. Queste complessità emergono nella loro chiarezza quando le azioni dell’organismo devono seguire una particolare sequenza per raggiungere un obiettivo, oppure quando un’azione deve essere inclusa in un’altra come piano secondario: per esempio per rimuovere un ostacolo lungo il cammino verso l’obiettivo. Così uno scoiattolo, quando progetta un percorso lungo il ramo di un albero per recuperare una noce, potrebbe non eseguire quel piano fino a quando non riesce prima a concepire un piano secondario per rimuovere un ramo caduto, che blocca il cammino. (Alcuni ricercatori sottolineerebbero che tali processi richiedono la “memoria di lavoro”.) Il grado di flessibilità e di efficacia con cui un organismo può realizzare tale azione pianificata è determinato dalle particolari abilità cognitive della specie, come pure dalle particolari esperienze di apprendimento dell’individuo.
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			La principale differenza tra l’agentività diretta a uno scopo dei rettili e l’agentività intenzionale dei mammiferi è quindi che questi ultimi non solo agiscono a un livello operazionale di percezione e azione, ma supervisionano anche questo livello operazionale da un livello esecutivo di presa di decisioni e di controllo. Nella Figura 4.2 le principali componenti in grigio, ossia (i) obiettivo (ora obiettivo/motivazione), (ii) attenzione (a situazioni rilevanti) e (iii) azione (e i suoi effetti), sono identiche o analoghe a quelle degli agenti diretti a uno scopo, poiché queste tre componenti sono il fondamento di ogni sistema di controllo a feedback. Per esempio, il sistema contiene ancora la presa di decisioni, ma in una forma nuova. Completamente nuovi sono, invece, il livello esecutivo della presa di decisioni e il controllo cognitivo al vertice dello schema (in corsivo) che opera come proprio sistema di controllo a feedback. L’obiettivo esecutivo è prendere una decisione comportamentale “migliore” di quella che sarebbe altrimenti svolta dal livello operazionale. L’individuo cerca di prendere una decisione migliore – nel contesto dei propri processi mentali, della propria conoscenza e dei propri valori – simulando immaginativamente molteplici piani di azione e i loro esiti anticipati proattivamente, e valutando poi questi piani e i loro esiti per prendere una decisione del tipo o/o. Ne deriva non già un’azione ma un’intenzione di agire, che guida l’azione dell’organismo: una sorta di modello a cui l’esecuzione dell’azione mira. Questo processo costituisce un tipo di controllo cognitivo, poiché serve a indirizzare le cose nel verso giusto durante l’esecuzione di un atto intenzionale. Come parte di questo processo, nei rettili l’inibizione reattiva di azioni si trasforma in un controllo inibitorio proattivo, che consente agli individui di inibire l’esecuzione dell’azione più flessibilmente sulla base di esiti anticipati e in confronto a possibili comportamenti alternativi. Nei prossimi due paragrafi, seguendo il loro ordine naturale, tratterò più in dettaglio la presa di decisioni esecutiva, e poi il controllo (cognitivo) esecutivo.

			Decisioni esecutive

			A differenza delle lucertole e di altri rettili, gli scoiattoli e altri mammiferi prima di agire prendono spesso decisioni del tipo o/o in modo prospettico tra opzioni comportamentali rappresentate nella loro mente. Considerate la seguente osservazione: uno scoiattolo è appollaiato sul ramo di un albero e sta provando a decidere se spostarsi in un nuovo punto saltando su un nuovo ramo qualche metro più in là oppure scendendo lungo il tronco, per risalire poi fino a quel ramo. Lo scoiattolo si contrae per prepararsi al balzo, ma poi ci ripensa; si comprime ancora, e ancora ci ripensa; alla fine si arrende e scende tranquillo lungo il tronco, per risalire poi verso il ramo desiderato. Che cosa è successo in questo caso? Una possibilità è che lo scoiattolo abbia svolto una sorta di simulazione cognitiva. Ha immaginato (in una sorta di percezione off-line) cosa succederebbe nella situazione in cui balzasse verso il ramo, e cosa se scendesse giù e camminasse, confrontando le due opzioni in un processo di prove ed errori mentale in cui l’errore non è fatale ma informativo.1

			Una presa di decisioni di questo tipo prevede due insiemi di processi che dialogano incessantemente: simulare o immaginare cognitivamente delle alternative, e valutarne ciascuna in modo da scegliere tra esse. Per cominciare, le simulazioni cognitive richiedono, naturalmente, una forma di rappresentazione cognitiva, come pure la capacità di manipolare immaginativamente quelle rappresentazioni. Nel caso dei mammiferi, le rappresentazioni cognitive sono basate esclusivamente sulla percezione, ossia sono iconiche o immaginifiche. (Ciò non significa che siano delle repliche esatte delle percezioni, poiché le rappresentazioni potrebbero essere categoriali oppure basate su schemi di immagini.) Queste rappresentazioni sono poi usate per immaginare situazioni non reali (benché tutto ciò sia probabilmente vincolato a tipi di situazioni sperimentate in precedenza, escludendo quindi rappresentazioni controfattuali). Il contenuto di queste rappresentazioni sono situazioni potenziali nell’ambiente, combinate con atti potenziali, e con le loro conseguenze potenziali in quelle situazioni. Il fatto che l’attenzione a situazioni ambientali sia basata principalmente sulla vista, sull’udito e su altri sensi, e che invece i piani di azione lo siano sulla propriocezione, è una ragione importante del perché è necessario un livello esecutivo. Tali confronti tra domini richiedono uno spazio di lavoro comune e uno schema rappresentazionale in cui le azioni intenzionali e gli esiti ambientali potrebbero essere immaginati insieme (presumibilmente in un modello basato sulla percezione e su immagini schematiche). Il preciso contenuto esperienziale di queste rappresentazioni dipende, naturalmente, dalle capacità cognitive e dalla nicchia esperienziale della specie.

			La simulazione cognitiva di azioni possibili e del loro esito è detta pianificazione. Privi di un livello esecutivo, le lucertole e altri rettili non pianificano le proprie azioni, a differenza degli scoiattoli e di altri mammiferi. Questa differenza potrebbe quindi riflettere la distinzione fra tendenze all’azione essenzialmente guidate dall’obiettivo o basate su emozioni (sulle quali la Natura ha un maggiore controllo, in genere perché la sfida è urgente, al punto che sono necessarie risposte rapide) e tendenze che prevedono una forma di riflessione o di pianificazione dell’azione (che richiedono più tempo per simulare e per scegliere tra possibili piani di azione) (Kahneman, 2011). In questo modo cognitivo di fare le cose, simulare i piani di azione e la loro efficacia prevede una qualche forma di “elaborazione predittiva”, con la quale l’individuo anticipa (di nuovo per immaginazione) quale aspetto avrà l’ambiente dopo che si saranno realizzate varie possibilità comportamentali (per esempio, Clark, 2015).

			Nel valutare le simulazioni, gli studiosi del comportamento animale e dei processi cognitivi suppongono (attingendo alla scienza delle decisioni umane) che scegliere tra molteplici piani di azione preveda di considerare (i) i valori degli esiti attesi dei differenti piani di azione e (ii) la probabilità che questi differenti piani di azione realizzino effettivamente quegli esiti attesi (basandosi sulla valutazione cognitiva delle opportunità e degli ostacoli rilevanti e delle possibili azioni disponibili). Questo processo di valutazione opera sia quando l’organismo sta decidendo tra due piani di azione possibili verso lo stesso obiettivo finale (nel qual caso la sola considerazione è la probabilità di successo di ciascun piano), sia quando l’organismo ha due possibili piani di azione, ciascuno con un differente esito atteso. Se la valutazione di tutti i piani è negativa, allora l’organismo affronterà un ulteriore ciclo di pianificazione dell’azione e di valutazione dell’esito atteso – forse coinvolgendo il complesso sequenziamento o incorporamento dei piani – prima dell’azione. A quel punto, potrebbe essere eseguito il piano di azione “migliore”, quale che sia il suo grado di complessità. Tale dialogo tra coppie di esiti delle azioni immaginate e la loro valutazione può avvenire solo in un livello esecutivo di funzionamento.

			Tre serie di prove sperimentali alimentano la tesi che gli scoiattoli e altri mammiferi operino in questo modo generale. Inizialmente Chow e colleghi (2015) hanno sottoposto cinque scoiattoli grigi a un test di apprendimento inverso, nel quale tali roditori erano piuttosto abili, come del resto le lucertole. In aggiunta, e a differenza delle lucertole, gli scoiattoli hanno rivelato di considerare simultaneamente delle opzioni di comportamento prima di agire. In particolare, poiché stavano imparando a passare da un’opzione premiata alla successiva – essendo a quel punto le valutazioni pressoché identiche – questi roditori spesso si fermavano e spostavano alternativamente lo sguardo da una opzione all’altra (che gli autori chiamano “oscillazione della testa”). Questo particolare comportamento potrebbe avere altre interpretazioni. Ma un comportamento simile si è osservato già da tempo anche nei cugini roditori degli scoiattoli, i topi, risalendo a Tolman (1948), che lo definì “prova ed errore vicario”. Così, anche i topi rivelano solide abilità di apprendimento inverso, e spesso anche loro si fermano e guardano entrambe le opzioni prima di scegliere. Redish (2016) passa in rassegna i dati e sostiene che è proprio così, che i topi stanno prendendo una decisione mentale tra opzioni comportamentali rappresentate mentalmente, e ha fornito le prove neurofisiologiche a sostegno della propria tesi. Merita inoltre segnalare che, nei paradigmi di apprendimento inverso, i topi (a differenza delle lucertole) rivelano anche solide capacità di cambio di attività e di cambio extradimensionale, un indizio della formazione di set cognitivi che potrebbero essere impiegati nella pianificazione di azioni più complesse (per una rassegna, vedi Szabo et al., 2018).

			Come seconda prova sperimentale, Chow e colleghi (2019) hanno posto degli scoiattoli grigi di fronte a un dispositivo che consentiva loro di recuperare una noce sia spingendo una di cinque leve, sia tirandone un’altra. Gli scoiattoli preferivano naturalmente recuperare la noce premendo la prima leva. Poi, qualche mese dopo, i ricercatori hanno modificato il dispositivo dimodoché la strategia preferita, quella di premere, fosse fisicamente bloccata. Tutti e cinque gli scoiattoli si sono adattati con flessibilità al problema modificato e lo hanno risolto tirando l’altra leva operativa – al primo tentativo. A quanto pare, gli scoiattoli avevano immaginato che la vecchia azione fallisse (previsione di errore) e percepivano quale nuova azione avrebbe avuto successo. Questo è, in effetti, un test di aggiramento che richiede di aggiornare le strategie; e di nuovo i cugini roditori degli scoiattoli, ossia i ratti e i topi, se la cavano molto bene nei test di aggiramento (per una rassegna, vedi Kabadayi et al., 2018). E, anche in questi test, i ratti e i topi rivelano un andamento peculiare di alternanze di pause e di attenzioni alle proprie scelte, prima di agire. Ciò suggerisce nuovamente un processo cognitivo di valutazione e di scelta (Redish, 2016; Juszczak, Miller, 2016). Inoltre Blaser e Ginchansky (2012) riferiscono esperimenti nei quali i ratti si dirigono verso molteplici aree con cibo contenenti premi di valore differente, e che lo fanno in maniera semi-efficiente e in apparenza pianificata, suggerendo che essi operino, per ciascun punto di decisione, una scelta del tipo o/o tra destinazioni che hanno valori differenti. In una rassegna generale, Crystal (2013) presenta diverse serie di prove che i topi rappresentano cognitivamente eventi di cui stanno prevedendo l’accadimento e che incorporano tali rappresentazioni in atti di pianificazione dell’azione.

			Come terza prova, vi sono esperimenti su un comportamento molto simile a quello del nostro ipotetico scoiattolo che decide se saltare su un ramo distante oppure discendere e trovare una strada alternativa verso la destinazione desiderata. Questi esperimenti non sono stati eseguiti con gli scoiattoli ma con i topi. Foote e Crystal (2007) e Templer e colleghi (2017) hanno presentato a questi roditori un test di discriminazione, in cui essi dovevano fare una scelta a ogni prova: il topo poteva risolvere un problema e ricevere un premio maggiore oppure, se prevedeva un fallimento, rinunciare e ricevere un premio minore gratuito. Quando la discriminazione era facile, i topi sceglievano quasi sempre di risolvere il problema e di ottenere un premio maggiore. Tuttavia, quando la discriminazione era difficile, essi rinunciavano e sceglievano il premio minore gratuito (una buona decisione, poiché commettevano errori in test simili quando non era data loro l’opzione della rinuncia). I topi prevedevano il fallimento (previsione di errore) non già sulla base di una soluzione alternativa che immaginavano (come nel dispositivo con gli scoiattoli in Chow et al., 2019), bensì su quella della propria incertezza nel prendere una decisione comportamentale. (In uno studio analogo, Smith e colleghi [1995] hanno riscontrato risultati positivi simili in un tursiope.) L’interpretazione di questi risultati resta in parte controversa – se l’individuo sa di non sapere o semplicemente percepisce il proprio senso di incertezza – ma in entrambi i casi la scelta comportamentale si basa su un’anticipazione dell’errore basata a sua volta su una valutazione esecutiva di differenti possibilità di azione. I topi stavano simulando cognitivamente la scelta di un’azione e il suo probabile fallimento, così hanno scelto un’altra azione disponibile in quello stesso tempo (vedi Smith, 2009, per studi con altre specie, primati in particolare, a sostegno di questa interpretazione).

			Specie differenti pesano i due parametri della valutazione dell’azione – il valore del risultato previsto e la probabilità del risultato previsto – in modo differente. La valutazione relativa di questi parametri in una specie caratterizza il suo profilo di rischio. Così, una specie che sceglie una risorsa di grande valore incurante della probabilità di successo è detta incline al rischio, mentre una specie che sceglie solamente risorse acquisibili con buona probabilità a prescindere dal loro valore (sopra una certa soglia) è detta invece avversa al rischio. Per esempio, negli esperimenti gli scimpanzé tendono a fiondarsi su ogni opportunità per acquisire un casco di banane, a prescindere da quanto sia improbabile averle; i bonobo invece optano in genere per opzioni che hanno una probabilità maggiore e ricompense meno entusiasmanti (Heilbronner et al., 2008); e specie differenti di mammiferi svalutano in vario grado il valore di premi ritardati, presumibilmente perché hanno un grado diverso di tolleranza al rischio (Stevens et al., 2005).

			Questi profili di rischio a livello di specie sono, per così dire, stabiliti in un certo grado dalla Natura, ma nel caso dei mammiferi che corrono rischi esiste anche molto spazio per l’agentività individuale. Così, individui di molte specie prendono decisioni individuali per il foraggiamento, decisioni che sono sensibili sia allo stato sia al contesto. Per esempio, individui di molte specie si assumono dei rischi con maggiore probabilità quando sono in uno stato più povero di risorse che non viceversa, presumibilmente perché le opzioni sicure sono giudicate insufficienti per superare lo stato di penuria (per una rassegna, vedi Kacelnik, Mouden, 2013). Individui di molte specie sono altresì sensibili a indizi di rischio situazionali basandosi sull’apprendimento individuale. Per esempio, in un esperimento veniva offerta ai topi la scelta tra il premere una leva per ottenere un premio piccolo ma garantito, oppure il premere una leva che dava la possibilità di un premio molto maggiore ma anche la possibilità di una punizione, il cui rischio aumentava di prova in prova. I topi preferivano il premio grande quando il rischio di punizione era basso; poi però, prova dopo prova, con l’aumentare del rischio di punizione, questi roditori cominciavano a preferire l’opzione più certa (Simon et al., 2009). Il punto è che la presa di decisioni sensibile allo stato e sensibile al contesto offre ulteriori prove che gli individui stanno prendendo decisioni basate sul valore, del tipo o/o, tra molteplici alternative.

			Naturalmente, gli individui non stanno calcolando i valori del risultato né le probabilità del risultato, né li stanno combinando matematicamente. Più probabilmente, essi stanno impiegando la cosiddetta razionalità ecologica (per esempio, Todd, Gigerenzer, 2012), per cui gli individui ricorrono a una semplice euristica che è data alla loro specie dalla Natura o che è appresa individualmente. Forse esistono alcuni principi ecologici generali che generano un’euristica simile nelle diverse specie, basata per esempio sulla dimensione del gruppo (come indicatore della competizione sociale; Hintze et al., 2015). Potrebbero esservi anche delle euristiche esclusive di specie basate su speciali ecologie alimentari. Alcuni ricercatori hanno ipotizzato, per esempio, che la differenza nei profili di rischio tra gli scimpanzé e i bonobo cui accennavo poc’anzi si sia sviluppata perché le ecologie alimentari degli scimpanzé implicano un’imprevedibilità molto maggiore. E gli individui possono anche imparare l’euristica del rischio in situazioni per le quali potrebbero non essere geneticamente preparati; per esempio, molti cercopitechi verdi hanno imparato individualmente a impiegare il suono dei campanacci per prevedere il rischio dei pastori umani e quindi a interrompere il pranzo e a fuggire (eppure i campanacci esistono nell’habitat delle scimmie da pochi decenni appena; Cheney, Seyfarth, 1991).

			Una possibile prova contraria è che le grandi scimmie (e quindi presumibilmente altri mammiferi) sono incapaci di rappresentare simultaneamente possibili esiti incompatibili. Per esempio, le grandi scimmie non comprendono che un pezzo di cibo lasciato cadere in un tubo a forma di Y capovolto potrebbe uscire da entrambi i lati in basso (Suddendorf et al., 2017). Ma questo è differente dalla tesi che sto qui sostenendo, perché riguarda la comprensione di come funziona il mondo esterno. La mia tesi è che, quando comprendono a sufficienza il mondo esterno, i mammiferi possono considerare simultaneamente quale di due azioni – le loro stesse azioni – produrrà con più probabilità un risultato desiderato. Così, nel paradigma di rinuncia, i topi sanno di trovarsi dinanzi a due scelte – la prima rischiosa, la seconda sicura – e cercano di figurarsi quale scelta permetterà di ottenere più cibo. Gli scoiattoli, poi, nel mezzo di un piano di apprendimento inverso, sanno che entrambe le opzioni possono essere corrette, e cercano di figurarsi quale opzione potrebbe essere migliore. Questi comportamenti non implicano di concepire due possibilità incompatibili nell’ambiente; implicano piuttosto di scegliere quale di due azioni che hanno avuto successo in passato avrà più probabilità di avere successo ora, considerando una situazione ambientale facilmente comprensibile.

			Nel complesso, io credo che gli studi sperimentali con gli scoiattoli e con i topi avvalorino l’ipotesi che questi roditori, e presumibilmente altri mammiferi, spesso considerino simultaneamente due opzioni simulate cognitivamente in atti di presa di decisioni del tipo o/o. Il prodotto di tale presa di decisioni esecutiva è un’intenzione di agire. E un’intenzione di agire è più di un obiettivo: è un piano per raggiungerlo, l’obiettivo (Bratman, 1987). Gli obiettivi forniscono la direzione alla pianificazione e alla valutazione dell’azione da parte dell’organismo, ma non si traducono direttamente in azione. Io posso avere l’obiettivo di diventare ricco, eppure non muovere un dito per raggiungere ora quell’obiettivo; ma se io intendo diventare ricco, voi potreste ragionevolmente chiedermi cosa sto facendo, o cosa progetto di fare, per raggiungere il mio obiettivo. Un’intenzione è un progetto che è stato scelto o deciso verso un obiettivo, e che poi supervisiona, per così dire, l’azione affinché sia eseguita come da copione. Benché l’intenzione sia un piano di azione, resta comunque mutevole, nel senso che potrebbe cambiare per via del feedback percettivo degli esiti dell’azione. Basandosi su tale feedback, l’individuo potrebbe decidere che il piano è stato ben eseguito ma che è erroneo, oppure che il piano era potenzialmente buono ma che l’esecuzione dell’azione era difettosa. Questo secondo passo del processo è spesso definito controllo esecutivo o cognitivo.

			Controllo esecutivo (cognitivo)

			Dopo che una decisione è stata presa, e un’intenzione di agire formulata, il livello esecutivo supervisiona l’esecuzione comportamentale. Ciò significa, nel caso specifico, che il livello esecutivo monitora e controlla cognitivamente l’esecuzione dell’azione in relazione all’azione intesa e si tiene pronto, all’occorrenza, a rimettere le cose a posto. Se si incontrano ostacoli inattesi, il livello esecutivo può tornare indietro, a un’ulteriore presa di decisioni, per rivalutare le opzioni; se l’azione intesa è mal eseguita, può provare a eseguirla di nuovo, ma meglio; se minacciano di intromettersi delle azioni non pianificate, può agire per inibirle. Azioni non pianificate comprendono risposte predominanti (indotte da uno stimolo), vale a dire comportamenti più o meno stereotipati, oppure abituali, appresi, che si erano già rivelati efficaci in situazioni simili. Così, gli scoiattoli e altri agenti intenzionali, se da un lato stanno cercando di anticipare e di pianificare ostacoli ed errori durante le proprie decisioni esecutive, dall’altro, nel loro automonitoraggio e controllo, impiegano una sorta di meccanismo a posteriori “a prova di guasto” per rivelare potenziali problemi e intrusioni durante l’esecuzione effettiva dell’azione.

			Che gli scoiattoli e i topi scelgano spesso un’opzione differente da quella che ha avuto successo in passato – negli esperimenti, talvolta alla prima prova – suggerisce che questi roditori stiano in qualche modo predicendo che l’azione, un tempo efficace, ora fallirebbe (previsione di errore), e che la stiano inibendo, o perlomeno svalutando, rispetto ad altre opzioni nel processo di decisione. Berkman e colleghi (2017) sostengono che il cosiddetto autocontrollo nell’essere umano potrebbe essere meglio concepito come un’applicazione speciale del processo normale di “scelta basata sul valore”, in cui l’opzione da evitare è svalutata e l’opzione preferita è aumentata di valore, relativamente all’altra. Perciò, è molto probabile che i mammiferi ricorrano non già, come le lucertole, all’inibizione globale nel contesto di decisioni procedo-non procedo, bensì stiano attuando delle scelte basate sul valore, in cui impiegano diversi processi cognitivi per svalutare azioni in precedenza efficaci rispetto ad altre opzioni disponibili.

			In uno studio su scala estremamente ampia, MacLean e colleghi (2014) hanno somministrato due test di inibizione a una trentina di specie di mammiferi: cani, scoiattoli, elefanti, sino a varie specie di primati. Nel test A-non-B, in un primo tempo gli animali trovavano un oggetto-cibo tre volte nel posto A e poi lo vedevano spostato in B. Per cercare con efficienza nel posto B, dovevano inibire la propria tendenza a cercare nel posto A, che in precedenza si era rivelato fruttuoso. Erano sottoposti a una singola prova e dovevano dirigersi direttamente verso B in quel test (ignorando A), affinché fosse considerato corretto. Nel test del cilindro (aggiramento), in un primo tempo gli animali estraevano il cibo attraverso l’apertura superiore di un cilindro opaco, e poi vedevano il cibo collocato in un cilindro trasparente. Per ritrovare il cibo con efficienza, gli animali dovevano inibire la propria tendenza naturale ad andare direttamente verso il cibo (visibile attraverso la plastica trasparente) e recuperarlo invece attraverso l’apertura superiore del cilindro. Come risultato, tutte le specie di mammifero hanno avuto successo in uno oppure in entrambi i test – con una forte correlazione nella prestazione nei due test – dimostrando così notevoli abilità di controllo inibitorio e un “aggiornamento” delle strategie. (Nello studio di Bray e colleghi [2014], ventiquattro cani domestici su trenta hanno avuto successo nel test A-non-B alla prima prova.) Altrettanto rilevante qui è lo studio di Chow e colleghi (2019) in cui gli scoiattoli impiegavano una strategia di aggiornamento per regolare le proprie azioni quando il dispositivo veniva cambiato.

			Nella mia valutazione delle abilità di inibizione nelle lucertole e in altri rettili, svolta nel capitolo precedente, ho attribuito loro la capacità di inibire reattivamente sia azioni predominanti (nel test di aggiramento) sia azioni imparate in precedenza come efficaci (nell’apprendimento inverso). Ma, negli studi con gli scoiattoli e con altri mammiferi che abbiamo appena passato in rassegna, gli individui non si limitavano a inibire (congelare) un’azione in modo reattivo e poi a guardarsi intorno (come le lucertole) per vedere cos’altro potevano fare. I mammiferi stavano invece considerando in prospettiva e simultaneamente due opzioni comportamentali e inibendone una in atti di presa di decisioni del tipo o/o. Lo si evinceva, in particolare, dal fatto che essi si fermavano e alternavano visivamente le scelte prima di agire e, negli studi di esclusione, dalla loro valutazione attiva delle proprie opzioni possibili prima di agire. Quella che, nei mammiferi, noi chiamiamo inibizione è pertanto, forse, solo una parte integrante di una scelta basata sul valore tra molteplici possibilità di azione alternative, in cui la previsione che alcune azioni possibili falliranno porterà a svalutarle rispetto ad altre. Questa non è solo una inibizione semplice o globale; è un processo più proattivo di quello che potremmo chiamare controllo inibitorio.

			Le condizioni ecologiche che hanno stimolato l’evoluzione del controllo inibitorio e di altre forme di controllo cognitivo nei mammiferi si perdono, naturalmente, nella notte dei tempi. Ma altri due risultati, presenti nello studio di MacLean e colleghi (2014), sono eloquenti. Il primo è che, in questi test di inibizione, la prestazione delle specie è correlata alla grandezza del cervello. Quest’ultima riflette diversi fattori, il più importante dei quali è la complessità dei problemi che gli individui incontrano nel foraggiamento e in altre attività. Così, le abilità di controllo inibitorio sarebbero utili a un individuo per ritardare la ricerca di una modesta quantità di risorse, ora, a vantaggio di uno spostamento più lontano per una quantità maggiore ma più tardi (ritardo della gratificazione), che è stato osservato in molti mammiferi. Il secondo risultato è che, in questi test di inibizione, la prestazione delle specie era correlata anche con la ricchezza della dieta, un’importante dimensione di complessità nel prendere le decisioni sul foraggiamento. Per esempio, si potrebbe dover inibire il foraggiamento di alcune risorse in precedenza appaganti quando sono disponibili possibilità più redditizie.

			Ma risolvere con efficienza problemi difficili di foraggiamento sembrerebbe qualcosa di buono per tutte le specie, anche per le lucertole. Allora, per quale ragione solamente alcune specie, dei mammiferi per esempio, hanno sviluppato raffinate abilità di presa di decisioni esecutiva e di controllo inibitorio? La risposta, credo, risiede nella nuova forma di complessità sociale di questa classe di vertebrati. I rettili interagiscono con altre creature essenzialmente come predatori e come prede, ed evidentemente le loro abilità flessibili di agentività diretta a uno scopo sono sufficienti per affrontare le incertezze del caso. Ma i mammiferi vivono in gruppi sociali con i conspecifici, e questo significa perlomeno due cose: la prima è che gli individui devono svolgere le loro normali attività di foraggiamento con particolare efficienza, perché in caso contrario i loro compagni di gruppo si precipiteranno prima di loro sulle risorse (competizione per zuffa), e questo potrebbe voler dire inibire il perseguimento della risorsa più prossima se un competitore le è più vicino; come seconda cosa, gli individui talvolta competono per le risorse con gli altri direttamente (competizione per contesa), e quindi devono figurarsi se e come combattere: in questo caso i segnali di dominanza contribuiscono a prendere la decisione. Se sono in competizione per una risorsa con un individuo più forte, essi devono inibire il proprio desiderio di andare direttamente nella sua direzione. Queste osservazioni potrebbero spiegare perché, tra gli uccelli e pure tra gli insetti, le specie più sociali sembrano possedere le abilità cognitive più complesse, incluso forse il controllo inibitorio (benché in queste specie tale aspetto sia stato poco indagato; Boucherie et al., 2019; E. Wilson, 2012).

			Due studi empirici rinforzano questa versione speciale dell’ipotesi della complessità sociale. Nel primo, Johnson-Ulrich e Holekamp (2020) hanno somministrato una versione del test di aggiramento (cilindro) a cinque clan di iene maculate, diversi per dimensione e struttura demografica. Lo studio ha riscontrato che le iene dimoranti in gruppi più grandi – in particolare gli individui cresciuti da giovani in tali gruppi – avevano maggiori abilità di controllo inibitorio. Inoltre, le iene di rango inferiore, le quali devono frequentemente inibire sia il nutrimento sia l’aggressività in presenza di iene di rango superiore, rivelavano le capacità inibitorie più spiccate. (Vedi MacLean et al., 2013, per dati potenzialmente in contrasto nel caso dei lemuri, benché questi ultimi abbiano un antenato comune non molto remoto nel tempo, e abbiano quindi un grado di parentela elevato.) Nel secondo studio, Amici e colleghi (2008) hanno indagato sette differenti specie di primati caratterizzate da livelli differenti di complessità sociale, come indica il grado in cui la loro organizzazione sociale rifletteva una dinamica di scissione-fusione (in cui i gruppi più grandi si scindono in gruppi più piccoli, che poi si riassociano nel corso della giornata). I ricercatori hanno ipotizzato che questa dinamica richieda agli individui di manifestare un controllo inibitorio, e di farlo con particolare frequenza, nel foraggiamento e in altre attività. A sostegno di questa ipotesi, essi hanno riscontrato che le dinamiche di scissione-fusione erano associate positivamente con un aumento delle abilità inibitorie (misurate da cinque differenti test di controllo inibitorio), ancora di più con le relazioni filogenetiche o con la complessità dell’ecologia alimentare.

			Traggo perciò la conclusione che, se da un lato i rettili potrebbero essere dotati di alcune abilità semplici di inibizione reattiva esercitata in una presa di decisioni del tipo procedo-non procedo, dall’altro i mammiferi rivelano abilità più sofisticate di controllo inibitorio proattivo nella presa di decisioni del tipo o/o. L’ipotesi più verosimile è che i mammiferi abbiano sviluppato queste abilità come strumenti di monitoraggio e di controllo cognitivo per mantenere entro i binari le esecuzioni dei propri piani e delle proprie intenzioni, la qual cosa era molto importante nel contesto di gruppi sociali complessi che avevano creato una competizione sociale di vario tipo. In generale, questo modo cognitivamente più complesso e controllato di operare spiega perché il comportamento dei leoni, delle tigri e degli orsi sembra molto meno stereotipato, e assai più flessibile e controllato, rispetto a quello delle lucertole, delle tartarughe e dei serpenti.

			Apprendimento strumentale

			Se consideriamo l’apprendimento come parte integrante delle interazioni comportamentali dell’organismo con il mondo, la comparsa di un livello esecutivo di funzionamento dovrebbe creare nuove forme di apprendimento. E infatti le crea. Il tipo più fondamentale di apprendimento è quello di segnali – inclusi il condizionamento classico e l’apprendimento per discriminazione – in cui l’individuo impara quando svolgere le proprie azioni consumatorie e di altro tipo. Nel linguaggio dei comportamentisti, l’apprendimento di segnali porta la risposta già esistente dell’animale sotto il controllo di un nuovo stimolo. Quasi tutte le specie di vertebrati svolgono questo tipo di apprendimento nel livello di funzionamento percezione-azione (operazionale). Ma l’aggiunta di un livello esecutivo di funzionamento – con le sue forme proattive di simulazione cognitiva, di pianificazione dell’azione e di controllo cognitivo – reca in sé la possibilità di imparare non solo quando eseguire un’azione, ma quali azioni organizzate in un certo modo producono certi tipi di risultati in certi tipi di situazioni. Questo può significare, nella situazione immediata, determinare cosa funziona e cosa non funziona – e in questo caso il feedback percettivo permette all’individuo di rivedere il proprio piano in medias res, o può significare imparare le cose per un futuro a più lungo termine.

			Il punto è che, quando presta attenzione al proprio funzionamento percezione-azione da un livello esecutivo, un organismo può vedere come le proprie azioni sfociano in esiti nell’ambiente che possono essere memorizzati per un uso futuro. Al riguardo, Dickinson (2001) ha sostenuto che, negli esperimenti, i topi non si limitano ad associare il proprio atto con un risultato, ma comprendono una relazione causale tra l’atto e l’esito. Così, se una ricompensa per un atto del topo arriva pochi secondi dopo l’atto stesso (troppo tardi per essere un effetto causale), il roditore non percepisce la contingenza.2 Inoltre, se viene premiato per un atto, ma allo stesso tempo premiato in modo casuale, un topo non impara l’atto perché i premi casuali compromettono la contingenza causale di atto ed effetto. La conclusione, basata anche su altre prove, è che, in un certo senso, i topi comprendono che il proprio atto causa, come effetto, la ricompensa. E questo succede in una situazione sperimentale in cui il collegamento tra l’atto e il risultato è ambiguo (per esempio, premere una leva causa la caduta di cibo nella gabbia); persino più naturale dovrebbe essere il collegamento tra un’azione come spingere un oggetto e il suo movimento, oppure tra un’azione come addentare un oggetto e il suo rompersi. La tesi è pertanto che i mammiferi si sono evoluti al fine di percepire che i propri atti causano degli effetti nell’ambiente e per imparare quel collegamento.

			Questo tipo di apprendimento strumentale basato su un’analisi causale delle azioni e dei relativi effetti – a differenza del condizionamento classico o dell’apprendimento per discriminazione – richiede un livello esecutivo di funzionamento. In particolare, per imparare strumentalmente, l’organismo deve sperimentare le proprie stesse azioni e i relativi effetti – con riferimento all’atto inteso e ai suoi effetti intesi – da un livello esecutivo di monitoraggio e di controllo cognitivo. Il discorso vale sia che l’organismo sia impegnato in un comportamento per prove ed errori sia che simuli cognitivamente piani di azioni e i loro esiti previsti per dirigere le proprie azioni in modo intelligente. In entrambi i casi, per imparare dal processo strumentalmente l’organismo deve avere un punto di vista dal quale prestare attenzione non solo agli effetti ambientali della propria azione, in genere visivamente, ma anche all’azione intenzionale e all’azione in sé, in modo propriocettivo, e correlare queste tra loro e all’obiettivo, e archiviare in memoria la relazione. Ciò può accadere solamente a un livello esecutivo di funzionamento, che comprende l’azione intesa, l’azione vera e propria, l’effetto ambientale in uno spazio di lavoro comune e uno schema rappresentazionale che archivia le relazioni. In particolare, tutto questo è svolto da un processo di monitoraggio cognitivo in cui l’organismo provvede a eseguire l’azione intenzionale e invia informazioni di ritorno nel suo archivio di conoscenze su come le cose stanno andando o su come sono andate.

			Un altro fenomeno che suggerisce un ruolo del livello di funzionamento esecutivo nell’apprendimento tra i mammiferi sono la curiosità e l’esplorazione. Benché, per quanto mi è dato sapere, non vi siano dati sistematici sulle varie specie, un’osservazione informale suggerisce che i mammiferi sono particolarmente curiosi di cose che esulano dai contesti di risoluzione di problemi, anche nel gioco. Gli scoiattoli, come nascondono le noci per consumarle in seguito, così potrebbero archiviare informazioni per un uso successivo nella soluzione di problemi. Un modo di concepire questo fatto curioso è che l’organismo abbia imparato che l’apprendimento è utile, e ciò richiede un livello esecutivo di funzionamento in cui l’organismo osserva sé stesso imparare nuove cose e valuta quel processo relativamente agli esiti che tale processo genera. Pur essendo possibili descrizioni più semplici di questo processo, una descrizione plausibile è che l’organismo stia imparando il processo di apprendimento in sé e ciò potrebbe accadere – viene da pensare – soltanto da un livello esecutivo che comprende input di molti tipi differenti, il tutto in un singolo spazio di lavoro e in un singolo schema rappresentazionale.

			Benché l’apprendimento sia spesso opposto ai comportamenti “innati” o programmati, il fatto è che l’apprendimento è di per sé un adattamento biologico che potrebbe evolversi con caratteristiche differenti. Boyd e Richerson (1985) hanno sostenuto, e fornito le prove, che l’apprendimento, come strategia adattativa, scaturisce in una specie (o in particolari contesti all’interno di una specie) al cospetto di ambienti che cambiano in modo rapido e imprevedibile; perciò, tale comportamento programmato è troppo rigido per guidare con coerenza un’azione efficace. Questa descrizione ben si accorda con il resoconto attuale delle condizioni ecologiche in risposta alle quali l’agentività in generale, e il funzionamento esecutivo in particolare, si sono evoluti. Così, un’ipotesi propone che tipi molto flessibili di comportamento – quale l’apprendimento strumentale di come le azioni causano effetti – si siano evoluti come parte delle abilità, proprie dei mammiferi, della presa di decisioni esecutiva e del controllo cognitivo più in generale.

			Sperimentare la propria azione diretta a uno scopo e attenzione

			Poi, con la comparsa dei mammiferi, circa duecento milioni di anni fa, venne alla luce una nuova forma di organizzazione psicologica: l’agentività intenzionale rafforzata da un nuovo livello di funzionamento esecutivo. Gli agenti intenzionali sanno pensare e pianificare prima di agire; sono cioè capaci, in molte situazioni, di simulare cognitivamente le azioni che potrebbero compiere e di valutare questi piani di azione per decidere quale eseguire e come eseguirlo, per esempio in una particolare sequenza, forse implicando l’inclusione dell’obiettivo. Poi, mentre procedono nell’esecuzione del piano scelto, essi monitorano cognitivamente il processo e procedono senza intoppi anche se incontrano cammin facendo delle sorprese, per esempio monitorando e adeguandosi all’incertezza in una decisione oppure inibendo qualsiasi azione non pianificata che minaccia di compromettere l’esecuzione dell’azione. Questo monitoraggio cognitivo permette loro anche di imparare come le proprie azioni influenzano situazioni ambientali, e ciò potrebbe essere utile sia da modulare al momento sia da archiviare per un impiego futuro. Questa flessibilità e questo apprendimento si sono evoluti affinché gli individui fossero capaci di agire con efficacia in risposta a qualsiasi nuovo imprevisto potesse frapporsi, inclusi quelli generati da casi imprevedibili di competizione sociale.

			I ricercatori nel campo della cognizione animale hanno indagato, in qualche modo, buona parte di questi fenomeni: la pianificazione, la presa di decisioni, l’inibizione, la memoria di lavoro e così via. La novità della mia proposta è che io concepisco questi fenomeni come componenti differenti di un livello di funzionamento nuovo e integrato, ossia di un livello esecutivo operante come suo sistema di controllo a feedback che supervisiona il livello operazionale di percezione e azione, con l’obiettivo di facilitare le decisioni (per esempio al cospetto della competizione sociale). Questo livello esecutivo permette al singolo organismo di dirigere le proprie azioni in modo nuovo (per esempio con piani formulati attraverso simulazioni cognitive) e anche di controllare le proprie azioni in modo inedito (per esempio con decisioni del tipo o/o e con un controllo inibitorio attivo in cui sono valutate, e potenzialmente svalutate, possibilità di azione alternative l’una rispetto all’altra). Il livello esecutivo di operazione fornisce a tutta questa nuova attività cognitiva uno spazio di lavoro comune e uno schema rappresentazionale (ossia memoria di lavoro) che consente la valutazione comparata di azioni simulate e di risultati di differenti modalità percettive – di nuovo, per facilitare una presa di decisioni migliore.

			Questa nuova forma di organizzazione psicologica genera, nuovamente, oltre che nuove esperienze particolari, un’esperienza di tipo nuovo. Poiché cominciarono a operare come semplici agenti diretti a uno scopo, i rettili presero a sperimentare il mondo non solo in termini di stimoli puntiformi, ma anche in termini di situazioni di opportunità e di ostacolo. Oltre a ciò, operare con un livello psicologico esecutivo creò per i mammiferi la possibilità di sperimentare la propria funzione percettiva e comportamentale. I rettili e altri agenti diretti a uno scopo non sperimentano le proprie percezioni e le proprie azioni in modo esecutivo; i mammiferi, invece, non solo sperimentano le proprie percezioni e le proprie azioni in modo esecutivo ma agiscono su di esse da quel livello esecutivo. I rettili e altri agenti diretti a uno scopo percepiscono il mondo esterno; i mammiferi e altri agenti intenzionali sono coscienti delle proprie azioni e delle proprie percezioni.

			A mio avviso, l’esperienza cosciente esiste quindi solo nelle creature che operano con un livello esecutivo di funzionamento, inclusa buona parte dei mammiferi e qualsiasi specie di non mammiferi che operi in questo modo. Questa mia proposta è, in ampio grado, in sintonia con le teorie a due livelli della coscienza, teorie con un fondamento neuroscientifico come quella di Graziano (2019), la quale concepisce l’esperienza cosciente come il modello cognitivo che l’organismo crea della propria attenzione verso il mondo, e che lui ha definito “schema di attenzione” (è pertanto, come minimo, una teoria di “ordine superiore” dell’esperienza cosciente; Brown et al., 2019). Io però sostituirei il modello cognitivo di Graziano con il livello esecutivo, nel suo funzionamento come sistema di controllo a feedback, il cui obiettivo è facilitare la decisione comportamentale sul livello percezione-azione (operazionale). Concepire tutto questo come emanante da un sistema di controllo esecutivo a feedback chiarisce, inoltre, i molti modi in cui va oltre le semplici operazioni attribuite in genere alla memoria di lavoro principalmente come una limitazione di capacità. A ogni modo, il punto essenziale è che, dal livello esecutivo, l’individuo presta attenzione a qualsiasi cosa stia succedendo al livello operazionale, e che è rilevante per l’obiettivo esecutivo di prendere la decisione migliore: ossia le sue azioni dirette a uno scopo e le sue esperienze rilevanti allo scopo, e come queste ultime influenzano l’ambiente.

			Su questa linea Piaget (1976) fa alcune osservazioni e avanza delle ipotesi interessanti sulla coscienza rispetto all’azione diretta a uno scopo e all’esperienza in generale. Basandosi su studi empirici con i bambini in tenera età, egli trae la conclusione che gli oggetti dell’esperienza cosciente più fondamentali, e che nell’ontogenesi compaiono per primi (indicati dalla capacità dei bambini di parlarne), risiedono in quella che lui chiama “la periferia” del processo dell’azione diretta a uno scopo: ossia, a un estremo, l’obiettivo originario (quello che stavo cercando di fare); all’altro estremo, l’azione e il suo risultato ambientale (quello che ho fatto, e cosa è accaduto di conseguenza). Tradotto in termini evolutivi, tutto questo potrebbe suggerire che i mammiferi e altri agenti intenzionali, come i più semplici tra gli esseri coscienti, sperimentano dal livello esecutivo (i) i propri obiettivi, (ii) le proprie azioni e i loro effetti. Ciò permette loro di concepire queste componenti periferiche delle proprie azioni dirette a uno scopo in un singolo spazio di lavoro e in un singolo schema rappresentazionale nel livello esecutivo; ed è proprio questo che permette loro di imparare strumentalmente la relazione tra obiettivi, azioni e gli effetti causali dell’azione. Tuttavia, secondo questa concezione, forse i mammiferi e altri agenti intenzionali non sono coscienti dei processi psicologici più centrali della presa di decisioni esecutiva e del controllo cognitivo (cioè al di là di una sensazione globale di incertezza nel considerare una decisione): stanno facendo queste cose, ma non sono coscienti di farle. È una possibilità interessante perché, come ipotizzerò nel prossimo capitolo, essere coscienti delle proprie decisioni esecutive e del proprio controllo cognitivo – da un livello esecutivo (riflessivo) di second’ordine – è precisamente quello che cominciano a fare le grandi scimmie, come agenti razionali.

			La coscienza è misteriosa, fin qui non c’è dubbio. Ma in un senso fondamentale l’esperienza cosciente non è più – ma neanche meno – misteriosa dell’attenzione al mondo esterno. Qualcuno comprende davvero come l’attenzione – quale mezzo per percepire selettivamente alcune cose ignorandone al contempo altre – funziona realmente? Allora “la natura della coscienza” è essenzialmente una questione relativa all’attenzione del livello esecutivo al livello percezione-azione del funzionamento psicologico. Perciò, comprendere l’attenzione equivale a comprendere il meccanismo più fondamentale che genera l’esperienza cosciente. La versione umana dell’esperienza cosciente potrebbe avere alcune qualità speciali, per esempio nel suo uso delle prospettive e delle valutazioni degli altri individui, nel suo uso del linguaggio e nel suo uso di norme socioculturali; perciò potremmo voler definire la versione umana qualcosa di differente, come una coscienza di sé. Per ora i punti essenziali sono: che (i) la sensibilità di base, nel senso di attenzione per e di esperienza del mondo esterno, è per gli agenti una forma psicologica rudimentale; e che (ii) la coscienza di base implica che l’organismo presti attenzione ai propri obiettivi, alle proprie azioni e alla propria esperienza dal proprio livello esecutivo di funzionamento. La mia ipotesi è che i mammiferi e altri agenti intenzionali siano coscienti proprio in questo senso.

			

			
				
					1. Per alcune osservazioni non scientifiche, ma comunque informative (e divertenti) sulla flessibilità comportamentale negli scoiattoli, date un’occhiata ai molti video amatoriali su YouTube che colgono come questi roditori, frequentatori delle nostre case, si fanno beffe dei proprietari umani e delle loro mangiatoie per uccellini.

				

				
					2. Negli studi ormai classici di Michotte (1963), degli esseri umani percepivano un legame causale tra eventi esterni ogniqualvolta vi era lo stesso esatto tipo di contiguità spaziotemporale (circa un secondo) che induce i topi a percepire i propri stessi atti come causa dei risultati in questi studi.
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			Le antiche grandi scimmie come agenti razionali

			L’idea di costrizione, applicata agli eventi in natura, deriva dalla nostra esperienza di occasioni in cui noi abbiamo costretto [altre cose] […]. Le proposizioni causali […] sono descrizioni di relazioni tra eventi naturali in termini antropomorfici.

			r.g. collingwood, An Essay on Metaphysics

			Le grandi scimmie sono mammiferi, eppure l’essere umano le ha sempre considerate più simili agli umani che non agli altri mammiferi. La regina Vittoria definì la prima grande scimmia nello zoo di Londra (l’orango Jenny) “sgradevolmente umana”. Furono gli indonesiani, che per primi osservarono gli oranghi nella foresta, a dare loro quel nome, che tradotto significa “uomo della foresta”. Gli scienziati di molti paesi svolgono ricerche invasive su tutti i generi di animali e sui primati non umani, ma non sulle grandi scimmie, e addirittura il Great Ape Project (progetto grandi scimmie) patrocina i diritti legali (e talvolta i diritti umani) di questi primati. La spiegazione di queste attenzioni particolari verso le grandi scimmie è che, se le compariamo con altri mammiferi, esse appaiono molto simili agli umani.

			Proverò a cogliere la vicinanza psicologica tra le grandi scimmie e l’essere umano definendole agenti razionali. Quando definisco le grandi scimmie “razionali” non intendo questa espressione nel mero senso economico di “perseguire i propri obiettivi con intelligenza”, cosa che tutti i mammiferi fanno; no, lo intendo nel senso che esse operano in maniera logica e riflessiva. Quanto alla logica, le grandi scimmie non si limitano a sperimentare gli oggetti in movimento e i conspecifici che agiscono nello spazio, ma comprendono perché quegli oggetti e quei conspecifici si stanno muovendo e stanno agendo proprio in quel modo; significa che comprendono qualcosa della struttura causale degli eventi nel mondo fisico e la sottostante struttura intenzionale delle azioni nel mondo sociale. In più, questa comprensione causale e intenzionale è strutturata mediante inferenze organizzate in paradigmi logici. Per esempio, data la conoscenza causale che gli oggetti pesanti distruggono i tumuli delle termiti, se faccio cadere una pietra su quel tumulo lo distruggerò; oppure, data la conoscenza intenzionale che gli individui vanno a caccia del cibo desiderato di cui conoscono la posizione, se il mio competitore non cerca la banana adesso o non la vede o non la vuole. Una volta che ha collegato in modo logico la causa e l’effetto, l’individuo può ora generare l’effetto a volontà generandone la causa – o immaginare di generarla – schiudendo così una nuova dimensione di pensiero razionale e di azione agentiva.

			Quanto alla riflessione, le grandi scimmie non si limitano a monitorare cognitivamente e a controllare la percezione e l’azione, perché è qualcosa che tutti i mammiferi fanno; in aggiunta, esse monitorano cognitivamente e controllano la decisione esecutiva in sé. Lo fanno usando un livello esecutivo di funzionamento di second’ordine, che ho definito livello riflessivo; in esso gli individui monitorano e valutano la propria decisione esecutiva di prim’ordine e il controllo cognitivo. Questo nuovo livello esecutivo consente alle grandi scimmie non solo di identificare i problemi nel loro funzionamento esecutivo di prim’ordine, ma anche di intervenirvi e di correggerli. Il livello riflessivo è poi responsabile della capacità delle grandi scimmie di attribuire stati mentali ad altri, poiché permette all’individuo di accedere ai propri stati mentali (metacognizione) e offre uno spazio di lavoro di second’ordine e uno schema rappresentazionale entro cui fare le comparazioni del caso. Con le inferenze causali e le inferenze intenzionali strutturate in modo logico e con il controllo esecutivo (riflessivo) di second’ordine, disponiamo ora di quello che possiamo legittimamente chiamare pensiero razionale e presa di decisioni razionale (persino se non è ancora normativamente razionale in modo umano).

			[image: ]

			A sostegno di queste speciali abilità cognitive, le grandi scimmie hanno sviluppato un cervello estremamente grande (secondo qualsiasi parametro). Quello dei primati è, in generale, comparativamente grande tra i mammiferi; è suddiviso in più aree funzionali distinte ed è caratterizzato da neuroni che sono più grandi, quanto a dimensioni, e più addensati rispetto agli altri mammiferi. Il cervello delle grandi scimmie, in particolare, è persino più grande di quello di altri primati, e il corpo calloso (che opera tra i due emisferi) è caratterizzato da assoni più spessi, capaci di una trasmissione più rapida (Kaas, 2013). Se le compariamo ad altri mammiferi e primati, le grandi scimmie hanno anche una corteccia prefrontale più ampia, ed è risaputo che questa è la sede di ogni forma di funzione esecutiva (Smaers et al., 2017).

			Qui sto compiendo un balzo estremamente ampio dai mammiferi alle grandi scimmie, e in effetti queste ultime rappresentano quasi certamente il punto di arrivo di un processo evolutivo protrattosi a lungo, nel cui mezzo risiedono diverse specie di primati ancestrali. Ma, se ci riferiamo in modo specifico ai processi razionali su cui mi sto ora concentrando, non abbiamo sufficienti dati sperimentali nelle piccole scimmie per identificare con precisione il loro grado di somiglianza o di dissomiglianza rispetto alle grandi scimmie. Così, se pure il balzo evolutivo verso le grandi scimmie ha registrato, lungo il cammino, quasi certamente passi più brevi, che potrebbero essere rappresentati in specie di piccole scimmie viventi, mi concentrerò, allo scopo, sui cugini più prossimi all’essere umano tra le grandi scimmie. All’interno di queste ultime, la specie di cui abbiamo in assoluto le maggiori conoscenze è quella degli scimpanzé che, con i bonobo, sono i parenti viventi più prossimi all’essere umano. Benché le specie di grandi scimmie differiscano tra loro per aspetti significativi, la loro organizzazione comportamentale agentiva sembra grosso modo simile, quindi procederò con gli scimpanzé quali rappresentanti delle grandi scimmie più in generale.

			Sfide socioecologiche

			Le prime grandi scimmie comparvero circa venti milioni di anni fa. Presto decine di specie di antropomorfe avrebbero vagato per l’Africa e nel continente eurasiatico. Secondo le ipotesi più accreditate, l’ultimo antenato comune delle specie di grandi scimmie viventi era un po’ differente da altre specie di primati, per esempio le piccole scimmie.

			Le grandi scimmie del primo Miocene lasciarono l’Africa a causa di un nuovo adattamento nelle mascelle e nei denti che permise loro di sfruttare una grande varietà di contesti ecologici. Le grandi scimmie eurasiatiche svilupparono una schiera di adattamenti scheletrici, che permise loro di vivere in ambienti diversificati, e un grande cervello per affrontare sfide sociali ed ecologiche complesse. Queste modificazioni permisero ad alcune di loro di sopravvivere ai drastici mutamenti climatici avvenuti alla fine del Miocene (Begun, 2003, p. 80).

			Le cinque specie di grandi scimmie oggi esistenti sono gli oranghi, i gorilla, i bonobo, gli scimpanzé e l’uomo. (Da qui in poi impiegherò i termini “grandi scimmie” [great apes] e “scimmie antropomorfe” [apes] per indicare le grandi scimmie non umane.) Le grandi scimmie attuali hanno conservato i propri adattamenti ancestrali ad ambienti di foraggiamento flessibili e diversificati. Tuttavia, a un certo punto, prima che le specie attuali divergessero, si presentò un nuovo insieme di sfide socioecologiche, stimolate dalla crescente predilezione delle antropomorfe per i frutti (tutte le grandi scimmie attuali hanno una chiara preferenza per questo cibo). I frutti crescono perlopiù in aree o in aggregati ampiamente dispersi, vale a dire su piante che hanno solamente vie di accesso limitate. Le risorse raggruppate con vie di accesso limitate creano situazioni di competizione sociale particolarmente intensa fra tutti coloro che vi si avvicinano allo stesso tempo, con la possibilità che alcuni individui cerchino di monopolizzarle. Questa nuova sfida socioecologica produsse grandi cambiamenti nel modo in cui si strutturarono i gruppi sociali delle grandi scimmie: le singole antropomorfe non si foraggiavano più in grandi gruppi, come altri primati cercopitecidi, ma si scindevano in gruppi di foraggiamento più piccoli. Gli scimpanzé e i bonobo attuali vivono ancora in gruppi sociali abbastanza grandi, le cui finalità sono il riposo e la difesa di gruppo, ma si foraggiano quotidianamente in piccole bande che, nell’arco della giornata, si scindono e si fondono nei modi più disparati. Secondo la mia ipotesi, tali società di scissione e di fusione rappresentano l’organizzazione sociale originaria delle prime grandi scimmie. Gli oranghi e i gorilla attuali sono l’eccezione che conferma la regola, perché vivono in parziale solitudine oppure in gruppi con un singolo maschio (le scissioni sono diventate semi-permanenti), e ciò riduce anche la grandezza del gruppo di foraggiamento e quindi la competizione sociale.

			In aggiunta a un nuovo tipo di organizzazione sociale, la competizione per il cibo particolarmente intensa tra le grandi scimmie ha creato in loro un nuovo tipo di organizzazione psicologica (vedi Sterelny, 2004, per questo ragionamento riguardo all’essere umano, che vale per le antropomorfe in generale). Per un verso, le loro simulazioni cognitive e il loro pensiero divennero organizzati logicamente. Nel dominio fisico, le grandi scimmie sono conosciute per la loro abilità, unica tra i primati e tra gli altri mammiferi, di fabbricare e di usare utensili, permessa da abilità speciali di comprensione causale (generalizzata persino a forze causali esterne al soggetto). Nel dominio sociale, le grandi scimmie sono rinomate per la loro abilità esclusiva, tra i primati e tra gli altri mammiferi, di apprendimento sociale e di comunicazione gestuale intenzionale, permessa da capacità speciali di comprensione intenzionale (o “lettura della mente”). Comprendere la causalità e l’intenzionalità sono abilità cognitive essenziali per gli agenti razionali. Allargano infatti il campo dell’azione agentiva sino a includere, oltre agli eventi e alle azioni nel mondo, le cause a monte di tali eventi e di tali azioni (e le rispettive relazioni logiche), che possono essere potenzialmente manipolate per produrre gli effetti desiderati. In aggiunta a queste nuove forme di pensiero logico, la competizione per il cibo particolarmente intensa nelle grandi scimmie le ha indotte a forme riflessive di presa di decisioni e al controllo cognitivo; esse hanno cioè cominciato a prendere decisioni più efficaci impiegando un livello di second’ordine di funzionamento esecutivo (riflessivo), creando modi nuovi per pianificare, scegliere e controllare le proprie azioni. Operare in tale modo logico e riflessivo implica che le antiche grandi scimmie svilupparono una nuova organizzazione per il funzionamento psicologico, cioè l’agentività razionale.

			Comprendere eventi causali

			Un modo in cui le grandi scimmie possono affrontare la propria competizione, particolarmente intensa, per il cibo è usare strumenti per estrarre nutrienti che altri stanno ignorando. L’uso che fanno di strumenti non è una novità assoluta tra i mammiferi e negli altri primati; esse però impiegano i loro strumenti in modo inedito, per pescare le termiti e per rompere le noci per esempio. Benché solo gli scimpanzé e gli oranghi abbiano bisogno di strumenti per foraggiarsi in natura, nelle giuste circostanze tutte le grandi scimmie possono usare con grande flessibilità gli strumenti più vari, e imparano, con rapidità ed efficienza, a usare nuovi strumenti nel corso degli esperimenti.

			Gli organismi che comprendono la causalità comprendono anche in una certa misura, oltre a ciò che sta succedendo, perché sta succedendo, e ciò crea la possibilità di manipolare la causa per produrre l’effetto. Così, in esperimenti nei quali le grandi scimmie devono scegliere uno strumento, causalmente appropriato per un nuovo problema (per esempio che sia lungo e rigido e non corto e morbido), esse sembrano comprendere la causalità implicita. Compiono infatti la scelta giusta pur non essendosi mai imbattute in questi strumenti, ed essendo il nuovo problema fuori dal loro campo visivo. Per riuscirci, devono valutare la relazione causale delle caratteristiche fisiche dello strumento (come causa abilitante) rispetto alle caratteristiche fisiche del problema da risolvere (per come lo stanno immaginando; Manrique et al., 2010). La comprensione causale degli strumenti nelle grandi scimmie determina una notevole flessibilità comportamentale nel loro uso.

			Inoltre, quando affrontano un nuovo problema fisico, le grandi scimmie possono prendere il controllo del processo causale e fabbricare nuovi strumenti che funzioneranno nel nuovo contesto. In questo caso esse stanno, in un primo momento, immaginando un effetto che è necessario per risolvere il problema e, in un secondo tempo, risalendo indietro per creare una causa. In natura, per esempio, gli scimpanzé modificano sistematicamente i rami troppo frondosi denudandoli delle foglie affinché siano idonei per entrare nei fori dei termitai (McGrew, 2010). In cattività, alcune grandi scimmie possono addirittura rovesciare dell’acqua in un oggetto. Per esempio, quando un’arachide è sul fondo di un tubo stretto le antropomorfe si recano a una fonte d’acqua, trattengono l’acqua in bocca e la sputano nel tubo più volte fino a quando l’arachide non galleggia in superficie, così da poterla afferrare (Mendes et al., 2007). Un altro esempio creativo riguarda le madri di orango che spingono fisicamente il proprio neonato entro un’apertura troppo stretta per le mani di un adulto, così il piccolo riuscirà a passarci e a prendere un pezzo di cibo (di cui la madre immediatamente si impossessa; Völter et al., 2015). Dedicandosi a tale fabbricazione di strumenti, le grandi scimmie usano la propria comprensione delle relazioni causali implicate per intervenire agentivamente nel processo.

			Ma oltre a sfruttare le relazioni causali implicate nell’uso e nella fabbricazione di utensili – ossia sfruttare le proprietà dell’utensile come cause abilitanti – in alcuni contesti le grandi scimmie possono comprendere le forze causali che operano in modo indipendente dalle loro stesse azioni. Per esempio, in uno studio le antropomorfe hanno cercato di identificare quale tra diverse bottiglie opache conteneva del succo (e potevano sceglierne una sola). Le grandi scimmie hanno scelto la strategia di prendere le bottiglie a una a una per valutarne il peso, e non appena trovavano quella pesante la sceglievano. (Viceversa, se le bottiglie avevano tutte lo stesso peso, ma la bottiglia con il succo era dipinta di rosso, le antropomorfe avevano grosse difficoltà, prova dopo prova, ad associare il colore rosso alla presenza del succo.) Avevano, per così dire, capito che il peso supplementare della bottiglia era causato dal succo (Hanus, Call, 2008). In uno studio in cui non potevano agire sugli oggetti, gli scimpanzé inferivano che, quando un’estremità di un’asse di equilibrio si inclinava verso il basso, significava che la tazza opaca alla sua estremità conteneva una banana (cosa che non inferivano se qualcuno spingeva e manteneva inclinata verso il basso quella estremità). Ciò indicava che avevano compreso che gli oggetti pesanti esercitano una forza causale verso il basso (Hanus, Call, 2011).

			Di nuovo, quando valutano le relazioni causali esterne a loro stesse, le grandi scimmie comprendono non solo quello che sta succedendo ma anche perché sta succedendo; avranno pertanto la possibilità di manipolare la causa per produrre l’effetto. Così, in un esperimento gli scimpanzé osservavano una persona premere un pulsante in due differenti condizioni: o premeva il “pulsante causale”, che era immediatamente seguito dal rilascio del succo (causa-poi-effetto), o premeva il “pulsante non causale” solo dopo il rilascio del succo (effetto-poi-causa). Quando avevano l’opportunità di ottenere essi stessi il succo, gli scimpanzé premevano il pulsante causale già alla prima prova (Tennie et al., 2019). Analogamente, Völter e colleghi (2016) inducevano alcune grandi scimmie a osservare delle persone che collocavano vari oggetti su una “blicket machine” (una macchina che si accende e suona solo apponendovi particolari combinazioni di oggetti), che talvolta dispensava del cibo. Alcune azioni erano causalmente efficaci, altre invece non lo erano. Quando avevano esse stesse l’opportunità, le antropomorfe facevano buon uso di ciò che avevano osservato e intervenivano nel processo in modo appropriato per fare in modo che la macchina dispensasse il cibo. Infine, in alcuni rari casi, le antropomorfe avevano cercato persino di intervenire per scoprire le cause. Così, quando gli scimpanzé erano premiati per avere preso i blocchi rovesciati e averli raddrizzati, e poi uno dei blocchi non stava ritto (la distribuzione interna del suo peso era asimmetrica), alcune antropomorfe afferravano il blocco e lo ispezionavano visivamente da sotto, come se cercassero di scoprire la causa del problema (Povinelli, Dunphy-Lelii, 2001). Perciò le antropomorfe, come la maggior parte dei mammiferi, imparano non solo dalle azioni e dai loro risultati, ma anche dalle relazioni causali e intenzionali tra entità esterne. Nelle grandi scimmie, apprendimento strumentale equivale ad apprendimento causale.

			Nelle grandi scimmie la comprensione causale genera inferenze creative organizzate in paradigmi logici. Per esempio, negli esperimenti della scelta di strumenti, le antropomorfe inferiscono cose del tipo “se è usato uno strumento con la proprietà A, allora deve succedere B”. Poi, l’uso effettivo dello strumento completa il seguente sillogismo: (i) se è usato A, allora succede B; (ii) A è usato, (iii) perciò dovrebbe succedere B. In altri esperimenti le antropomorfe possono fare inferenze rivolte all’indietro, dall’effetto alla causa, impiegando in questo caso l’esclusione basata su un tipo semplice di negazione (che i logici chiamano contrari). Così Call (2004) ha indotto uno sperimentatore a mostrare a uno scimpanzé un pezzo di cibo, che in seguito era stato nascosto in una di due tazze. Poi, nella condizione decisiva, lo sperimentatore scuoteva la tazza vuota: lo scimpanzé percepiva solo silenzio. Per localizzare il cibo, le antropomorfe dovevano inferire a ritroso nella catena causale l’eventuale ragione per cui non ci fosse cibo nella tazza. La catena di inferenze era quindi qualcosa del tipo: (i) la tazza scossa è silenziosa; (ii) se il cibo fosse dentro la tazza scossa, allora farebbe rumore; (iii) pertanto il cibo non deve essere in questa tazza (ma piuttosto nell’altra). Seguendo l’analisi di José Bermudez (2003), queste inferenze e questi paradigmi coinvolgono i due elementi essenziali del pensiero logico: il condizionale se-allora e la negazione. Entrambi avvengono solo in una “proto” forma: il condizionale se-allora è “proto” perché riguarda soltanto relazioni causali (non formali); e la negazione è “proto” perché riguarda solamente contrari, come presenza-assenza, rumore-silenzio e così via. Questa proto-logica può ancora essere realizzata in rappresentazioni basate su schemi di immagini che prevedono forze causali e situazioni mutuamente esclusive (contrarie).

			Le grandi scimmie sembrano quindi comprendere la struttura causale a monte del loro mondo fisico secondo modalità che gli altri mammiferi non conoscono. (Benché altre specie di mammiferi e di primati non siano state indagate in tutti i paradigmi sperimentali rilevanti, il fatto che nessuna di esse utilizzi o fabbrichi strumenti in natura in alcuno dei modi usati dalle grandi scimmie suggerisce che queste ultime siano dotate di abilità cognitive speciali di questo tipo.) Ed esse colgono queste relazioni causali come correlate logicamente – il mondo fisico può essere compreso in modo razionale – e ciò permette loro di creare effetti manipolando le cause.

			Comprendere le azioni intenzionali

			Le grandi scimmie possono affrontare la propria particolarmente intensa competizione per il cibo anche impiegando una maggiore astuzia rispetto ai competitori, i quali, come agenti intenzionali, avviano le proprie azioni spesso in modo imprevedibile e mirato per rendere agli altri la vita difficile. A questo punto ci chiediamo se le grandi scimmie comprendono ciò che “causa” le azioni degli altri. In altre parole, comprendono che altri agenti operano come sistemi di controllo a feedback, le cui azioni sono dirette verso i loro obiettivi e guidate dalle loro percezioni?

			In numerose situazioni sperimentali le grandi scimmie prevedono le azioni degli altri sulla base di una comprensione dei loro obiettivi e delle loro percezioni specifiche in quel contesto. Quanto agli obiettivi, negli esperimenti gli scimpanzé distinguono in modo affidabile tra azioni compiute intenzionalmente verso un obiettivo rispetto a quelle compiute accidentalmente. Per esempio, quando un essere umano siede davanti a uno scimpanzé tenendo in mano del cibo senza mai porgerglielo, lo scimpanzé si comporta in modo diverso a seconda che la persona sembri intenzionata a dargli, oppure no, il cibo (per esempio, è nel processo di provare e fallire; Call et al., 2004). Quanto alla percezione, quando uno scimpanzé subordinato è in competizione per il cibo con un dominante, può tenere conto del fatto che un dominante veda, oppure no, un pezzo di cibo potenzialmente oggetto di contesa (a causa di barriere collocate ad arte). E lo scimpanzé subordinato riesce persino a capire se il dominante ha visto il cibo in quel posto in un recente passato e quindi sa che è là (persino se, al momento, il dominante non può vederlo; Hare et al., 2000, 2001). Di regola, in tali esperimenti le antropomorfe comprendono che un competitore andrà verso l’oggetto soltanto se (i) il competitore vuole o ha come obiettivo oppure come desiderio quell’oggetto (in altre parole, non sarebbe in competizione per una pietra) e (ii) percepisce o sa che l’oggetto è in un certo luogo. Le grandi scimmie comprendono quindi come i competitori operano in quanto agenti – ossia nei termini del loro obiettivo e della loro percezione – e possono pertanto usare questa conoscenza in nuovi contesti per prevederne il comportamento.

			Inoltre, perlomeno alcune grandi scimmie rivelano una comprensione intenzionale nel loro apprendimento sociale. Buona parte dell’apprendimento sociale delle antropomorfe avviene per emulazione, per cui il soggetto che impara si accorge di un effetto nell’ambiente prodotto da un conspecifico e poi riproduce quell’effetto usando i propri mezzi. Ma, dopo alcuni mesi di addestramento, i giovani scimpanzé possono imparare a far corrispondere le loro stesse azioni con nuove azioni di esseri umani, ossia a imitare (Custance et al., 1995). Ma, oltre a riprodurre risultati e azioni, Tomasello e Carpenter (2005) hanno scoperto che tre scimpanzé allevati dall’uomo riproducevano selettivamente azioni che un dimostratore umano intendeva eseguire, rispetto ad azioni che egli eseguiva solo accidentalmente; gli scimpanzé, poi, eseguivano azioni che una persona intendeva eseguire ma che in realtà non era riuscita a eseguire. Le antropomorfe avevano pertanto allineato le proprie intenzioni con quelle di un altro agente. Ma, cosa ancora più sensazionale, Buttelmann e colleghi (2007) hanno scoperto che scimpanzé allevati dall’uomo non imitavano un dimostratore umano che eseguiva un’azione strana, come accendere una luce con il piede quando non aveva altra scelta poiché le sue mani erano impegnate: non lo imitavano perché la sua situazione di presa di decisioni era differente dalla propria (non avevano vincoli). Gli scimpanzé lo imitavano, invece, quando egli aveva liberamente scelto la stessa strana azione in assenza di vincoli (lui e loro erano ugualmente senza vincoli). Questo processo è detto “imitazione razionale” perché l’apprendista sociale sta confrontando il proprio processo di presa di decisioni con quello di un altro agente (vedi anche Buttelmann et al., 2008).

			Oltre a limitarsi a prevedere quello che altri faranno e a imparare socialmente le loro azioni intenzionali, in contesti di competizione le antropomorfe provano talvolta a manipolare attivamente ciò che gli altri percepiscono, in modo da influenzarne le azioni. Così, in un esperimento gli scimpanzé hanno scelto di avvicinarsi a un pezzo di cibo conteso da un percorso che nascondeva il loro avvicinamento a un competitore (Melis, Call, Tomasello, 2006; vedi anche Karg et al., 2015a). Questa strategia è analoga al modo in cui gli scimpanzé manipolano cause fisiche: comprendono che cosa causa un effetto – in questo caso, comprendono che, se un competitore vede il loro avvicinamento, prenderà lui per primo il cibo – perciò prendono il controllo della causa, in questo caso manipolando (nascondendo) ciò che l’altro può vedere. Soprattutto, in un altro esperimento nello studio di Melis e colleghi, le antropomorfe si avvicinavano al cibo conteso seguendo un percorso silenzioso (invece di uno rumoroso), dimodoché il loro competitore non le sentisse, dimostrando così abilità flessibili e generali nel manipolare le percezioni degli altri.

			Analogamente, le grandi scimmie imparano e usano con flessibilità gesti comunicativi per manipolare gli obiettivi e le percezioni degli altri in contesti meno competitivi, quali il gioco, il sesso, la toelettatura reciproca (grooming) e lo spostamento di gruppo. Le antropomorfe imparano tali gesti e li producono intenzionalmente, in un modo che è unico tra i mammiferi. Un esempio è quando un giovane vuole che un altro suo simile giochi. Inizialmente le due antropomorfe iniziano giocosamente a colpirsi a vicenda. Da queste interazioni, un individuo potrebbe ritualizzare un gesto di “sollevamento del braccio”: solleva il proprio braccio come se fosse una giocosa minaccia di colpire, che l’altro comprende essere l’avvio del gioco. Questo gesto e molti altri analoghi sono appresi attraverso un processo che suggerisce, di nuovo, la presa di controllo di un collegamento causale. Analoga alla creazione di utensili e al nascondere la propria posizione, la strategia delle antropomorfe è elaborata dall’effetto alla causa: voglio che lui giochi (effetto), e sollevare il mio braccio gli farà vedere che voglio giocare (causa), e quindi è ciò che farò (per uno studio dettagliato di questo processo, vedi Halina et al., 2013). Studi sperimentali dimostrano, inoltre, che le antropomorfe sanno che il ricevente deve percepire il gesto, affinché sia efficace. Così, quando le antropomorfe producono un gesto basato sulla visione, come sollevare un braccio, lo fanno soltanto quando l’altro sta guardando (cosa che non fanno per gesti puramente fisici; Liebal et al., 2004), e producono vari “richiami di attenzione”, la cui unica funzione è fare in modo che il ricevente presti attenzione a loro e a quello che stanno facendo (Call, Tomasello, 2007). Le antropomorfe colgono quindi aspetti essenziali di come la propria azione prodotta agentivamente – il gesto come strumento – influenza gli altri psicologicamente causando dei cambiamenti nei loro obiettivi e nelle loro percezioni (vedi anche Bohn et al., 2016).

			Come nel dominio fisico/causale, le inferenze delle antropomorfe nel dominio sociale/intenzionale sono strutturate in modo logico. Considerate l’esperimento della competizione per il cibo citato più sopra. In questa situazione, i competitori hanno inferito l’uno dell’altro quanto segue: se lui ha l’obiettivo di ottenere del cibo e percepisce la sua posizione (e quindi sa come ottenerlo), allora ci proverà. Ma se non ha quell’obiettivo, o non percepisce il modo per realizzarlo, allora non perseguirà l’obiettivo. E visto nella direzione opposta: se il mio competitore è impegnato in una particolare attività, allora deve avere avuto un obiettivo rilevante e una percezione rilevante. Di nuovo, queste inferenze costituiscono un tipo di paradigma strutturato in modo logico analogo al sillogismo pratico umano. E, cosa forse ancora più sorprendente, nello studio di imitazione razionale di Buttelmann e colleghi (2007) le antropomorfe ricavavano un’inferenza per esclusione rivolta all’indietro, basata su una proto-negazione. In particolare, quando vedevano una persona azionare un dispositivo con il piede quando le sue mani erano vincolate per ragioni esterne, le antropomorfe inferivano a ritroso dal suo comportamento alla sua decisione: (i) non sta usando le proprie mani; (ii) normalmente, se potesse scegliere liberamente, userebbe le proprie mani; (iii) pertanto non può scegliere liberamente (e quindi posso ignorare la sua scelta dell’azione). Come nel caso di inferenze causali strutturate in modo logico nel dominio fisico, queste inferenze strutturate in modo logico sulle intenzioni e sulle azioni degli altri impiegano allora i due elementi fondamentali del pensiero logico umano: le inferenze condizionali (se-allora) e la proto-negazione (basata sui contrari).

			Le grandi scimmie sembrano quindi anche comprendere la struttura intenzionale sottesa ai propri mondi sociali in modi che gli altri mammiferi non comprendono. (Di nuovo, benché altre specie di mammiferi e di primati non siano state studiate in molti di questi paradigmi, il fatto che nessuna di esse impari socialmente o comunichi intenzionalmente in natura, come invece fanno le grandi scimmie, suggerisce che queste ultime abbiano abilità cognitive speciali di questo tipo.) Ed esse colgono queste relazioni intenzionali come interconnesse logicamente – il mondo sociale può essere compreso razionalmente – e ciò permette loro di creare effetti manipolando le cause.

			Decisioni razionali e controllo cognitivo

			La comprensione del mondo nelle grandi scimmie è quindi strutturata logicamente nel dominio fisico e nel dominio sociale. La singola antropomorfa, come del resto gli scoiattoli, non solo sa immaginare che cosa succederebbe se lei compisse una certa azione, ma può fare anche inferenze logiche e quindi previsioni su cosa accadrebbe se le cose agissero l’una sull’altra, o se non agissero così, nel mondo esterno. Ciò riguarda non solo oggetti inanimati che si scontrano fra loro in modi causali, ma anche agenti che agiscono su cose o su altre creature intenzionalmente. In aggiunta, come ora vedremo, nelle grandi scimmie le decisioni e il controllo cognitivo sono organizzati in modo riflessivo. Significa che questi primati devono affrontare la propria competizione particolarmente intensa per il cibo non solo arrivando a comprendere come funziona il mondo, ma anche pianificando, scegliendo e controllando le proprie azioni in modo riflessivo.

			Come tutti i mammiferi, le grandi scimmie pianificano le proprie azioni. Per esempio, negli esperimenti le antropomorfe, come del resto i topi, possono spostarsi da un luogo di foraggiamento a un altro, con premi differenti, attraversando molteplici luoghi con efficienza. Ma in tali situazioni le antropomorfe potrebbero impiegare varie euristiche che rendono minima la pianificazione. Völter e Call (2014) hanno pertanto assegnato alle antropomorfe un compito più complesso, in cui esse dovevano pianificare mentalmente una sequenza di azioni prima di eseguire la prima azione. In particolare, veniva loro presentato un labirinto verticale dove il far cadere una palla in un particolare buco (tra molti) in alto le avrebbe indotte a seguire una serie di percorsi più a valle nel labirinto, alcuni dei quali erano vicoli ciechi. Tali primati dovevano pertanto risalire mentalmente alla struttura causale di vari percorsi, a diversi livelli di profondità, per trovare un percorso efficace verso il basso, prima di scegliere il buco iniziale: stavano architettando quello che potremmo definire un piano razionale. Era infatti basato su inferenze causali strutturate in modo logico su cosa potrebbe succedere alla palla quando incontra certi passaggi e certi ostacoli nel labirinto. Le antropomorfe imparavano a immaginare piani razionali con la stessa rapidità e accuratezza di un bambino di cinque anni.

			Ma ciò significa pianificare un mezzo per un obiettivo che è già attivato. In un esperimento speculare, Mulcahy e Call (2006) hanno offerto ai bonobo e agli oranghi l’opportunità di pianificare un obiettivo futuro che loro, al momento, non avevano. Una volta al giorno, le antropomorfe imparavano a usare uno strumento (tra vari strumenti possibili) per recuperare un singolo premio da un dispositivo posto in una stanza; dopodiché venivano fatte uscire. Al loro ritorno, il dispositivo era stato ricaricato con un nuovo premio, ma non vi era alcuno strumento. Le antropomorfe avevano rapidamente imparato in poche prove a scegliere lo strumento appropriato e a portarlo con sé quando venivano fatte uscire dalla stanza: per averlo con sé più tardi, quando rientravano. Prevedevano quindi che, in seguito, avrebbero avuto bisogno dello strumento, lo portavano via con sé e lo conservavano all’esterno, fino a quattordici ore, per poi riportarlo nella stanza del test e usarlo con successo quando in seguito vi avevano accesso. Prevedere di avere un obiettivo in futuro richiede una comprensione riflessiva degli obiettivi e del loro ruolo nel processo di pianificazione. Pianificare un obiettivo futuro immaginato in questo modo sembra richiedere alcune nuove abilità esecutive, ossia riflessive.

			Quanto alla valutazione e alla scelta dei piani di azione, quasi tutte le ricerche con le antropomorfe si sono concentrate sui profili di rischio che caratterizzano il modo in cui specie differenti ponderano il valore della ricompensa rispetto alla probabilità della ricompensa stessa (per esempio, Heilbronner et al., 2008). Inoltre, due studi recenti hanno dimostrato che le grandi scimmie sanno distinguere più in generale situazioni di rischio (quando possono giudicare la probabilità che esse prenderanno una decisione corretta) e di incertezza o di ambiguità (quando non hanno informazioni rilevanti su questa probabilità; Rosati, Hare, 2011; Romain et al., 2021). Ma, soprattutto, in questo contesto non si tratta di tendenze di specie ma di agentività individuali. Il punto è che, nelle grandi scimmie, gli individui prendono decisioni differenti: dipende dal contesto e dal loro stato interiore. Per esempio, Haun e colleghi (2011) hanno scoperto che tutte le quattro specie di grandi scimmie modulavano le proprie decisioni in un singolo esperimento in base al contesto di rischio, tendendo a scegliere più spesso l’opzione più sicura al crescere dei rischi di fallimento nel corso delle prove. Quanto allo stato interiore, in natura gli scimpanzé si dedicano all’attività ad alto rischio della caccia a piccole scimmie più spesso nei periodi in cui sono disponibili, come risorse, anche molte piante e frutti, presumibilmente perché, se la caccia fosse infruttuosa, gli scimpanzé avrebbero adeguate opzioni di riserva (Gilby, Wrangham, 2007). Le singole grandi scimmie prendono quindi decisioni che sono sensibili sia al contesto sia allo stato interiore, esercitando così la propria agentività individuale (per alcune rassegne, vedi Rosati, Stevens, 2009; Rosati, 2017c).

			Ma la differenza forse più grande tra la presa di decisioni nei mammiferi e quella nelle grandi scimmie è il modo in cui gli individui supervisionano e controllano la propria incertezza. Se ricordate, i singoli topi decidono di evitare un’opzione incerta che ha un premio potenzialmente grande e optano per una opzione più sicura ma che ha un premio inferiore. Anche le antropomorfe lo fanno, ma non solo: oltre a supervisionare esecutivamente la propria incertezza, supervisionano e controllano in modo riflessivo il processo della decisione in sé. Lo fanno cercando di identificare la causa dell’incertezza e di fare qualcosa al riguardo, se ci riescono. Le antropomorfe hanno abilità uniche di quella che è talvolta chiamata metacognizione, e le impiegano per realizzare un processo decisionale migliore, forse razionale.

			Call e Carpenter (2001; vedi anche Call, 2010) hanno creato una variazione del paradigma di incertezza nelle grandi scimmie. La differenza in questo paradigma è che il semplice provare incertezza e il dirigersi verso l’unica altra opzione non sono sufficienti: in questo caso l’individuo deve scoprire perché sta provando incertezza e fare qualcosa per porvi rimedio. Il metodo funzionava come segue: gli scimpanzé vedevano, oppure no, il processo di occultamento del cibo in uno di diversi tubi. Quando erano testimoni del processo di occultamento, si impegnavano a guardare dentro i tubi, per scoprire dove fosse il cibo, prima della scelta. Le antropomorfe sapevano quando non sapevano, o perlomeno quando erano incerte; ma in questo caso riflettevano sul processo di decisione per identificare il problema e per concepire una soluzione (per studi e risultati simili con le scimmie rhesus, vedi Basile et al., 2015; Rosati, Santos, 2016; per risultati negativi con i mammiferi non primati, vedi Roberts et al., 2012). Le antropomorfe riconoscevano di essere a corto di alcune informazioni e poi stabilivano come rimediare alla propria ignoranza. Questo comportamento non è una funzione banale di animali abituati ad andare alla ricerca del cibo prima di ottenerlo, poiché persino specie del resto molto intelligenti, come le scimmie cappuccine, vanno sempre alla ricerca del cibo prima di sceglierlo, persino in prove in cui hanno assistito alla fase di occultamento. In una variazione sul tema, Bohn e colleghi (2017) hanno riscontrato che le antropomorfe, quando avevano bisogno di un certo tipo di strumento e non conoscevano la sua posizione, cercavano quella informazione prima di agire. Cercare informazioni per facilitare una presa di decisioni migliore significa non solo che le grandi scimmie stanno monitorando e controllando in modo riflessivo il processo di decisione; significa, in più, che stanno impiegando un tipo di razionalità computazionale, nel senso che devono decidere se l’informazione potenzialmente disponibile vale lo sforzo necessario a raccoglierla.

			Un ulteriore studio giustifica ancora di più la definizione di razionale riferita all’automonitoraggio e al controllo cognitivo nelle grandi scimmie. O’Madagain e colleghi (2022) hanno dato alle antropomorfe l’opportunità di localizzare visivamente il cibo migliore in una situazione nel luogo X. Esse lo localizzavano, e indicavano la loro convinzione scegliendo quella posizione (pur non ricevendo il cibo come risultato); poi erano esposte a una nuova informazione che metteva in discussione la loro convinzione iniziale: la nuova informazione suggeriva che il cibo migliore poteva essere nel luogo Y. A questo punto le antropomorfe avevano la possibilità di cercare (o no) ulteriori informazioni che potevano confermare, oppure smentire, la loro convinzione iniziale. Poi molte di loro cercavano attivamente più informazioni per risolvere la discrepanza tra la convinzione originaria e la nuova informazione, guardando di nuovo nel luogo X per verificare una seconda volta il proprio giudizio iniziale, così da prendere la decisione migliore. In questo caso, le antropomorfe stavano automonitorando e controllando la propria decisione esecutiva dopo aver già preso la decisione iniziale: stavano riflettendo sulla decisione alla luce dell’informazione nuova appena ottenuta e ravvisando la necessità magari di rivederla, quella decisione. Cercare di identificare in modo causale decisioni problematiche prima che siano eseguite nel comportamento esaudisce un criterio standard della razionalità: la riflessione autocritica sul proprio pensiero e sulle proprie decisioni.

			Infine, al momento di eseguire l’azione, le grandi scimmie rivelano anche abilità particolarmente spiccate di controllo inibitorio, se le compariamo ad altri mammiferi e primati. In due studi riportati nel capitolo precedente, MacLean e colleghi (2014) hanno riscontrato che, in due test di inibizione, tutte le quattro specie di grandi scimmie avevano prestazioni migliori dei roditori, dei carnivori e degli elefanti; e Amici e colleghi (2008) hanno riscontrato che tre delle quattro specie di grandi scimmie erano particolarmente brave, rispetto ad altri primati, in cinque differenti test di inibizione. Ma di particolare importanza in materia di controllo cognitivo riflessivo sono le situazioni in cui esiste un conflitto tra un obiettivo e un altro obiettivo (ciascuno dei quali determina l’attenzione verso un insieme differente di situazioni rilevanti). Al riguardo, Hermann, Misch, Hernandez-Lloreda e Tomasello (2015) hanno somministrato a scimpanzé e a bambini umani di due età differenti una batteria di test che prevedevano tali conflitti di obiettivo e attenzionali. Con sorpresa, le antropomorfe si sono rivelate brave come i bambini di tre anni (benché meno brave dei bambini di sei). Le antropomorfe erano brave a:

			–	inibire la presa di un premio più vicino e più piccolo per andare alla ricerca di un premio più grande e più distante (sconto spaziale; vedi Rosati et al. [2007] per uno studio sullo sconto temporale nelle antropomorfe rispetto all’essere umano);

			–	inibire un’azione che in precedenza aveva avuto successo a favore di un’azione nuova richiesta dal mutare della situazione (aggiornamento della strategia);

			–	persistere in un obiettivo nonostante gli insuccessi e la tentazione di fare qualcosa di differente (persistenza comportamentale); e

			–	concentrarsi nonostante le distrazioni e i tentativi di prestare attenzione a qualcosa d’altro (focus attenzionale).

			Gli ultimi due test prevedono la capacità di conservare il perseguimento dell’obiettivo e l’attenzione a esso associata, benché altri obiettivi o stimoli attrattivi stiano reclamando, dal basso, azioni o l’attenzione. Gli scimpanzé hanno dimostrato inoltre di saper affrontare richieste di attenzione conflittuali in uno studio che impiegava un test di Stroop modificato (Allritz et al., 2015). Avendo imparato a toccare una cornice quadrata di un certo colore per ottenere un premio, se ora un’immagine all’interno della cornice era di un colore differente, gli scimpanzé potevano ancora avere successo (benché ora impiegassero più tempo per fare una scelta e commettessero più errori rispetto a quando l’immagine e la cornice avevano lo stesso colore). Ma l’abilità più notevole esibita dagli scimpanzé nello studio di Herrmann e colleghi (2015) era la capacità di gestire una situazione che prevedeva obiettivi conflittuali. Nel test finale, gli scimpanzé erano capaci di indurre sé stessi a fare qualcosa di spaventevole per un premio finale molto desiderabile. Tutto questo richiedeva loro di armonizzare, per così dire, gli obiettivi di ottenere il premio e di non fare qualcosa che fosse troppo pericoloso. Le antropomorfe erano efficaci soprattutto nel decidere tra i propri obiettivi in conflitto – sceglievano di perseguire il premio desiderato e di ignorare il pericolo – ma talvolta solo dopo una significativa esitazione. Evidentemente, esse avevano sperimentato il conflitto tra obiettivi.

			Forse le imprese più notevoli degli scimpanzé nel controllo cognitivo dell’attenzione e dell’azione si potrebbero osservare in due test di valutazione dell’attenzione visiva sostenuta (continuous performance tasks, cpt). Hermann e Tomasello (2015) hanno somministrato a scimpanzé e bambini, dai quattro ai cinque anni di età, due differenti test cpt in cui essi dovevano monitorare simultaneamente due posizioni, che cambiavano di continuo e dove potevano comparire dei premi. In un primo test, essi dovevano monitorare simultaneamente due dispositivi che dispensavano i premi in maniera asincrona, ma con una frequenza all’incirca uguale; in un secondo test, il dispositivo principale dispensava premi continuamente e con un ritmo veloce, ma poi premi maggiori e migliori comparivano in modo intermittente e imprevedibile in un secondo punto. Con sorpresa, gli scimpanzé erano abili in entrambi i test, massimizzando i premi con la stessa abilità dei bambini. I test di monitoraggio continuo richiedono agli individui di gestire simultaneamente due obiettivi e le richieste attenzionali associate, e di passare dall’uno all’altro in modo flessibile secondo le richieste della situazione, così da massimizzare i premi. Questo tipo di controllo cognitivo proattivo dimostra la capacità di monitorare il processo decisionale per eventuali incompatibilità tra obiettivi prima di agire, un altro criterio spesso impiegato per definire razionale una decisione. E, di nuovo, le loro abilità nei cpt potrebbero suggerire che le antropomorfe impiegano una sorta di razionalità computazionale, in questo caso per decidere come gestire obiettivi tra loro in conflitto e impiegare la propria attenzione nel modo più efficiente.

			Il livello riflessivo e la sua nicchia esperienziale

			La capacità di monitorare, di risolvere problemi e di intervenire nel processo di decisione e nel controllo cognitivo sembrerebbe richiedere un ulteriore livello (riflessivo) di funzionamento esecutivo, posto al di sopra del normale livello esecutivo dei mammiferi. Scoiattoli e altri mammiferi autoregolano esecutivamente le proprie azioni intenzionali. Ma considerando che essi operano con processi di decisione esecutiva, in assenza di un livello esecutivo di second’ordine non possono operare su di essi, e quindi non possono monitorarli né controllarli. Viceversa, gli studi che ho citato suggeriscono che le grandi scimmie possono monitorare e controllare non solo le proprie azioni dirette a uno scopo ma anche i processi implicati nelle proprie decisioni esecutive e nel proprio controllo cognitivo (e magari prendere decisioni relative all’efficienza: la cosiddetta razionalità computazionale). Ho cercato di cogliere l’architettura organizzativa complessiva implicata in tale automonitoraggio (riflessivo) e in tale presa di decisioni razionale in modo molto generale nella Figura 5.2 (che è semplicemente la Figura 4.2 cui ho aggiunto in alto, alle relazioni causali e intenzionali nell’ambiente, un livello riflessivo e l’attenzione).
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			Avanzo l’ulteriore ipotesi che questo livello riflessivo di organizzazione agentiva sia stato anche funzionale per l’evoluzione di abilità cognitive esclusive delle grandi scimmie, per comprendere le relazioni causali e intenzionali nel mondo esterno. Suggerisco, in particolare, che la comprensione che le grandi scimmie hanno della causalità e dell’intenzionalità sia scaturita da un’attribuzione a eventi esterni di alcuni dei loro processi di presa di decisioni a cui, ora, esse saprebbero accedere dal loro nuovo livello riflessivo di funzionamento. E tale nuovo livello ha fornito anche lo spazio di lavoro comune e lo schema rappresentazionale necessario per comparare e per allineare gli eventi interni (in prima persona) con quelli esterni (in terza persona) nel processo di attribuzione. In altre parole, la comparsa di un livello riflessivo di funzionamento esecutivo ha permesso alle grandi scimmie di attribuire relazioni causali e intenzionali a entità ed eventi esterni perché (i) ha consentito all’individuo di prestare attenzione alla propria decisione esecutiva e (ii) ha creato uno spazio di lavoro e uno schema rappresentazionale comuni per allineare il sé con l’altro esterno, così da stabilire l’attribuzione. Il modo in cui tutto ciò funzionava era simile, benché un po’ differente, nel caso dell’intenzionalità e della causalità.

			Partendo dal caso “più semplice”, le grandi scimmie comprendono altri agenti come agenti intenzionali che agiscono e che prendono decisioni verso obiettivi guidati da percezioni. L’idea che questa comprensione abbia la propria origine evolutiva con l’esperienza di sé è una variante della cosiddetta teoria della simulazione (Gordon, 2022). Il punto è di natura concettuale. Se un marziano arrivasse sulla Terra e mi informasse che, pur senza alcun organo evidente, può comunque “vedere” le cose, come potrei comprendere che cosa significa “vedere” qualcosa se non attraverso la mia stessa esperienza del vedere? Analogamente, se il marziano dicesse di “desiderare” certi “obiettivi”, come potrei capire che cosa significa desiderare un obiettivo se non tramite la mia stessa esperienza del desiderare obiettivi? Ma, oltre alla simulazione, è implicato un elemento di “teoria”. Ossia, i particolari obiettivi e l’esperienza dell’altro agente sono differenti dai miei in specifiche circostanze, e per comprenderli in ogni data occasione devo fare delle ipotesi o avere delle teorie circa i suoi obiettivi particolari e la sua percezione in questa occasione: forse egli ha accesso a un cibo che a me è precluso o forse sta vedendo qualcosa che io non sto vedendo. Una versione di questo tipo generale viene chiamata “pianificazione inversa” nella letteratura che impiega modelli computazionali (per esempio, Baker et al., 2009): se da un lato nella mia pianificazione dell’azione io muovo da un obiettivo, mi figuro i mezzi e osservo i risultati, dall’altro nel comprendere le azioni intenzionali altrui vedo il risultato e i comportamenti impiegati come mezzo e devo inferire l’obiettivo e le percezioni che lo alimentano. Così, le grandi scimmie fanno previsioni sulle azioni degli altri sia attribuendo loro concetti basati su sé stesse, sia formando delle ipotesi sui particolari stati mentali degli altri, dalla particolare situazione che stanno affrontando in quel momento.

			Studi sperimentali confermano l’ipotesi che le grandi scimmie attribuiscano la propria esperienza agli altri. Karg e colleghi (2015b) hanno predisposto per uno scimpanzé sottoposto a un’esperienza una situazione in cui esso poteva vedere attraverso il coperchio di una scatola per identificare che cosa conteneva al suo interno; poi la scatola veniva riorientata di modo che, adesso, dal nuovo angolo di visuale dell’antropomorfa, il coperchio della scatola risultava opaco; a quel punto, un competitore si avvicinava alla scatola e ci guardava dentro, dall’angolatura che lo scimpanzé soggetto all’esperienza aveva impiegato in origine. Quando i due entravano in competizione per il cibo nella scatola, il primo scimpanzé sapeva che il competitore poteva vedere attraverso il coperchio il cibo all’interno, persino se in quel momento lui il cibo non poteva vederlo. L’unico modo in cui il soggetto dell’esperienza poteva saperlo derivava dalla sua esperienza precedente, ossia dall’avere guardato direttamente attraverso il coperchio dentro la scatola dall’angolatura originaria, che ora lui stava attribuendo al competitore. Kano e colleghi (2019) riferiscono risultati simili usando altri soggetti di antropomorfe e una metodologia differente (lo sguardo anticipatore). E in un altro progetto sperimentale Schmelz e colleghi (2013) avevano messo in competizione due scimpanzé per il cibo. Per avere successo, un individuo doveva prevedere quale cibo un conspecifico avrebbe preferito, e quindi scelto. Entrambi gli scimpanzé hanno previsto la scelta dell’altro attribuendogli una preferenza per il cibo che loro stessi preferivano: attribuivano al competitore il proprio specifico stato di preferenza psicologico.

			Attribuire il mio stesso modo di funzionamento a un’altra creatura richiede inoltre che io colga sufficienti somiglianze tra noi due, tali da giustificare l’attribuzione. Evolutivamente, è possibile che la capacità di attribuire il proprio funzionamento psicologico ad altri si sia sviluppata nel contesto della competizione per il cibo particolarmente intensa tra le grandi scimmie: attribuire il mio modo di funzionare a un competitore facilita la mia capacità di prevedere il suo comportamento (e quindi di vincere la competizione). Ma più verosimilmente, a mio avviso, i contesti adattativi che erano più direttamente responsabili riguardavano l’apprendimento sociale e l’imitazione, poiché in queste situazioni gli individui devono simulare il funzionamento psicologico degli altri rispetto al proprio, in modo da allineare con loro le proprie azioni e intenzioni. Questa ipotesi è avvalorata dal fatto che molti mammiferi partecipano a una competizione per il cibo piuttosto intensa. Ma a quanto pare ciò non li ha indotti a interpretare gli altri come agenti intenzionali, come fanno le grandi scimmie. Così, forse le abilità, esclusive delle antropomorfe, di apprendimento sociale e di imitazione – che richiedono l’allineamento del sé e dell’altro a un qualche livello psicologico – si sono evolute dopo la separazione da altri mammiferi, dotando quindi le antropomorfe di una base esclusiva per partecipare agli altri tipi di allineamento tra sé e gli altri. In questo caso, ha operato quasi certamente un processo coevolutivo, poiché il bisogno di simulazioni migliori degli altri nella competizione, e di simulazioni migliori degli altri nell’apprendimento sociale, è stato vantaggioso per entrambi.

			Il processo di attribuire stati mentali ad altri agenti sulla base dei propri stati mentali è, tra i mammiferi, quasi certamente un’abilità unica dei primati (in realtà, alcune specie di piccole scimmie qualche abilità la rivelano; per esempio, Santos et al., 2006). Ma questo processo è almeno relativamente diretto, perché è chiara la somiglianza tra le azioni del sé e quelle dell’altro: tutti gli individui della stessa specie, incluso il sé, sono molto simili quanto a struttura del corpo e comportamento. Ma la generalizzazione dal sé all’altro non è affatto così diretta quando si considerano attribuzioni a eventi fisici che riguardano oggetti inanimati e la causalità fisica. A differenza degli agenti animali, gli oggetti fisici si muovono soltanto quando sono “forzati” o indotti a muoversi da un agente animato – o altrimenti da qualche misteriosa azione a distanza come la gravità (che Isaac Newton in persona considerava una forza occulta). David Hume, per esempio, si interrogò sulle basi della comprensione causale nell’essere umano. Quando una palla da biliardo colpisce una seconda palla e, spingendola, le fa attraversare tutto il tavolo, noi sperimentiamo una contiguità spaziotemporale: una palla in movimento prende contatto con una palla stazionaria e poi la muove, apparentemente come risultato. Ma che cosa giustifica l’inferenza che è implicata una “forza” causale?

			Se ricordate, Dickinson (2001) ha presentato le prove che i topi non si limitano ad associare il proprio atto al suo risultato, ma che comprendono anche che il loro atto ha causato il risultato. Tuttavia un divario enorme separa questa causalità generata internamente e la causalità esterna tra oggetti inanimati. Come si può colmare tale divario? Piaget (1952) pensava che il collegamento altro non fosse che l’uso di strumenti, un’abilità in cui, come abbiamo visto, le antropomorfe eccellono. Per usare uno strumento in modo flessibile e affidabile deve esserci un’integrazione del movimento dello strumento, in quanto causato dall’agente, con le proprietà dello strumento in relazione al substrato. Pertanto la causa di un uso efficace di uno strumento è data sia dall’azione dell’organismo sia dalle proprietà dello strumento in relazione al substrato, attraverso la separazione, per così dire, tra organismo e ambiente. Ma l’uso dello strumento riguarda solo le sue proprietà causali quale partecipante passivo nel processo: le proprietà dello strumento sono le cause abilitanti, come le abbiamo chiamate noi. Comprendere gli oggetti come esercitanti una forza causale indipendente dalle azioni proprie del sé richiede un passo ulteriore. Per compierlo, forse l’antropomorfa deve in qualche modo vedere gli oggetti fisici che operano come agenti intenzionali, ossia per analogia con le relazioni causali vigenti tra l’azione di un agente e il suo effetto nell’ambiente. Forse le antropomorfe fanno in parte tale attribuzione animistica a eventi fisici, e su di essa si fonda la loro comprensione della causalità fisica (vedi l’epigrafe di Collingwood a questo capitolo).

			Prove interessanti di questa proposta derivano dal fatto che le grandi scimmie strutturano, come ho descritto, la propria comprensione causale sotto forma di paradigmi di inferenze logiche. Se loro sanno che un evento X causa un evento Y, allora sanno che se X è successo, allora è successo anche Y, e sanno anche che se Y non è successo, allora non è successo nemmeno X. Tali paradigmi strutturati in modo inferenziale costituiscono la prova di un’ipotesi basata sul sé delle origini dell’attribuzione causale, perché derivano quasi certamente dalla logica causale dell’azione stessa dell’agente. Allora il tipo di comprensione causale della propria stessa azione che Dickinson attribuisce ai topi genera inferenze come la seguente: se io agisco, ci sarà un risultato; se io non agisco, non ci sarà alcun risultato; se non vi è alcun risultato, allora io non ho agito in modo causale con efficacia; se vi sono due modi soltanto per causare un risultato e il primo non è causalmente efficace, allora il secondo sarà causalmente efficace; e così via. Questi tipi di inferenze sono fatti sul primo livello esecutivo relativo alle proprie azioni e ai loro effetti sul livello operazionale (come già nel caso dei topi). Allora, dal livello riflessivo, le grandi scimmie sono capaci di allineare queste inferenze causali interne riguardo alla propria azione – l’azione autogenerata – con eventi esterni che sembrano autogenerati (per esempio, gli oggetti cadono o sono bloccati spontaneamente), basandosi sulla propria conoscenza pregressa delle proprietà di utensili come parte della sequenza causale. Allora, ispirandoci a Piaget (1974), potremmo dire che le inferenze di un’antropomorfa sulle cause delle sue stesse azioni sono implicazioni e che invece i suoi tentativi di spiegare eventi esterni (per esempio al fine di prevederli) sono spiegazioni, richiedendo entrambe una comprensione riflessiva. Ambedue impiegano la stessa “logica dell’azione”, ma in modo differente.

			Chiaramente, attribuire la causalità delle proprie azioni al comportamento di entità inanimate nel mondo esterno è un processo assai meno diretto che attribuirla ad altri agenti intenzionali. È comunque degno di nota che i bambini piccoli (e in molte società anche gli adulti) hanno una spiccata tendenza a spiegare gli eventi fisici animisticamente (per esempio, le nuvole muovono sé stesse come agenti o i venti sono le cause agentive) o antropomorficamente (per esempio, esseri immaginari o di tipo umano o divinità fanno accadere le cose). E le nostre stesse intuizioni su come la gravità “attrae” le cose verso il basso o su come le palle da biliardo “si spingono” a vicenda si basano, assai verosimilmente, su analogie con le forze che noi stessi creiamo e che impieghiamo nell’attrarre e nello spingere le cose – che altro?

			Queste ipotesi sulle basi concettuali della comprensione nelle grandi scimmie delle relazioni causali e intenzionali nel mondo esterno sono, appunto, congetture. Eppure, io non vedo alternative se intendiamo legare queste abilità cognitive alle forme uniche, proprie delle antropomorfe, di decisione riflessiva (razionale) e di controllo cognitivo. Le lucertole e altri rettili sono all’oscuro della causalità e dell’intenzionalità perché operano con un livello primario di attenzione e di azione; gli scoiattoli e altri mammiferi comprendono la causalità delle proprie azioni sul mondo perché operano con un livello esecutivo di funzionamento; e le antropomorfe comprendono la causalità e l’intenzionalità di eventi nel mondo perché operano con un livello riflessivo di second’ordine, che dà loro l’accesso metacognitivo alla propria presa di decisioni e al proprio controllo cognitivo, che poi possono attribuire al mondo esterno.

			Queste ipotesi rappresentano dunque un ulteriore esempio della mia pretesa che cambiamenti nell’organizzazione agentiva determinano cambiamenti nella nicchia esperienziale dell’organismo. In questo caso, il cambiamento nella caratteristica organizzazione agentiva delle grandi scimmie – la comparsa di un livello di second’ordine di presa di decisioni e di controllo esecutivi – ha generato una nicchia esperienziale strutturata dalle cause sottostanti agli eventi fisici e dalle intenzioni sottostanti all’azione agentiva, organizzate entrambe in paradigmi logico-inferenziali simili. Tutto questo ha quindi permesso agli individui di immaginare causalmente e intenzionalmente stati strutturati del mondo che non sono percepiti direttamente.

			Ma sono davvero razionali?

			Quel che sostengo è quindi che le grandi scimmie siano agenti razionali: pianificano obiettivi futuri che, al momento, non stanno sperimentando; fanno inferenze organizzate logicamente sulla base di una comprensione delle cause esterne e delle relazioni intenzionali che spiegano perché le cose accadono; sono autocritiche rispetto ai propri processi di presa di decisioni analizzando causalmente i problemi o i conflitti e intervenendo per risolverli; e manifestano notevoli abilità di controllo inibitorio e la risoluzione di conflitti tra obiettivi allo stadio di esecuzione dell’azione. La mia ipotesi è che questi primati non potrebbero fare tutto ciò con l’organizzazione psicologica dei mammiferi in generale; le antropomorfe hanno invece bisogno di processi esecutivi più numerosi e migliori. Se il livello esecutivo di prim’ordine del funzionamento agentivo nei mammiferi mira a decisioni migliori, il livello esecutivo di second’ordine di funzionamento agentivo delle grandi scimmie mira a decisioni migliori persino migliori.

			Si potrebbe, naturalmente, discutere sul fatto che tutto questo raffinato funzionamento giustifichi l’appellativo di “razionale”. Come ben sappiamo, il termine “razionale” è usato in molti modi diversi nelle scienze sociali, in quelle cognitive e nella filosofia. Le grandi scimmie sono chiaramente degli agenti razionali nel senso degli economisti, per i quali è sufficiente che esse perseguano con intelligenza i propri obiettivi e le proprie preferenze (vedi lo studio di Jensen et al., 2007, il quale dimostra che le grandi scimmie sono massimizzatori razionali in un gioco dell’ultimatum). Inoltre, pur non disponendo noi dei dati necessari, è verosimile che le grandi scimmie impieghino anche una qualche forma di “razionalità computazionale”, come la chiamano i creatori di modelli computazionali, per essere efficienti nella presa di decisioni, prendendo in considerazione i diversi costi implicati. Tuttavia, le grandi scimmie non sono agenti razionali in senso filosofico stretto, ossia non regolano il proprio pensiero secondo criteri di razionalità socialmente normativi; questa è quasi certamente una capacità esclusivamente umana, come vedremo nel prossimo capitolo. I criteri di razionalità che ho impiegato qui puntano a una via di mezzo, impiegando criteri spesso utilizzati dai filosofi, in aggiunta all’uso di criteri socialmente normativi. In particolare, ho impiegato come criteri: (i) la riflessione sul mondo esterno usando inferenze causali e inferenze intenzionali strutturate in modo logico, che forniscono una coerenza razionale all’esperienza; e (ii) l’adozione di un atteggiamento riflessivo e autocritico verso il proprio stesso pensiero e la propria presa di decisioni: per esempio pronunciandosi su obiettivi tra loro in conflitto prima di agire; riflettendo sui relativi vantaggi; fornendo una coerenza razionale al proprio funzionamento psicologico in generale.

			Il mio modello di agentività razionale nelle grandi scimmie attinge a componenti ricavate da varie tradizioni di ricerca nelle scienze cognitive. La struttura di base del modello per tutte le specie agentive è una forma di sistema di controllo a feedback comune a molti approcci teorici all’azione intelligente. Nel modello, la presa di decisioni comprende una versione generica del processo comune a molti approcci nella scienza delle decisioni, tra cui quelli che impiegano un’euristica semplificatoria. E i processi di controllo esecutivo o cognitivo del modello sono, di nuovo, versioni generiche dei modelli impiegati in varie branche delle scienze cognitive e delle neuroscienze. Ho provato a integrare queste componenti in un modello semplice, ma coerente, in sintonia con i dati comportamentali delle grandi scimmie. E questo processo mi ha indotto a sostenere che le antropomorfe necessitano di un livello esecutivo di funzionamento di second’ordine. Il modello condivide pertanto aspetti essenziali dei modelli gerarchici del controllo esecutivo (cognitivo), come quello di Koechlin e Summerfield (2007) (oppure quello di Shea, Frith, 2019, come modello dello “spazio di lavoro globale” della metacognizione). Questi modelli rinforzano l’idea dei due livelli di funzionamento esecutivo nelle antropomorfe. Il livello di second’ordine opera, infatti, su processi esecutivi di prim’ordine formulando giudizi, per esempio, sull’efficienza e l’affidabilità di queste funzioni esecutive di prim’ordine, giudizi che sono stati osservati finora solo nelle grandi scimmie.

			Il principale vantaggio di questa architettura psicologica a due livelli è che essa integra in un unico modello coerente il funzionamento di vari processi esecutivi – dalla pianificazione all’inibizione, al monitoraggio dell’attenzione, alla memoria di lavoro, alla metacognizione – che sono stati studiati perlopiù isolatamente negli umani e in altri animali. Secondo la mia teoria, ciascun livello esecutivo è, di per sé, un sistema di controllo a feedback che presta attenzione a processi di livello “inferiore” e cerca di autoregolare questi processi con l’obiettivo di prendere decisioni migliori. Un modello integrato di questo tipo ci permette, inoltre, di vedere con chiarezza le intime connessioni tra la presa di decisioni e il controllo esecutivo (cognitivo). Per esempio, nei legami stretti tra decisioni del tipo procedo-non procedo e inibizione globale da un lato, e tra decisioni del tipo o/o e processi più proattivi di controllo inibitorio dall’altro, come pure tra le decisioni riflessive delle grandi scimmie e il monitoraggio metacognitivo.

			A ogni buon conto, definizioni e modelli a parte, è empiricamente chiaro che le grandi scimmie sono agentive in modi molto simili agli umani. Rivelano prestazioni simili in molti test sperimentali (benché spesso più simili ai bambini umani), tra cui la riflessione e il controllo sui propri processi psicologici, e persino su quelli esecutivi. Pertanto una conclusione ovvia, ma comunque profonda, è che questi processi non possono avere, come propria origine evolutiva oppure ontogenetica, nulla che derivi da forme esclusivamente umane di cultura, istruzione intenzionale o linguaggio. Tali processi formano, piuttosto, un sistema evoluto comune alle grandi scimmie, permettendo agli individui di prendere decisioni comportamentali efficaci ed efficienti, decisioni a tutti gli effetti riflessive e razionali.

		





		
			6

			Gli umani antichi come agenti socialmente normativi

			L’ambiente sociale […] il primo passo è di stabilire le condizioni che stimolano certi modi visibili e tangibili di agire. Il passo finale è di fare dell’individuo il socio o il partecipe dell’attività associata, in modo che egli senta il successo e l’insuccesso di essa come il suo proprio.

			john dewey, Democrazia ed educazione

			Se le grandi scimmie sono già di per sé agenti razionali, quale ulteriore forma di agentività potrebbe essere a disposizione degli umani, tale da spiegare i molti prodotti e modi di vivere esclusivi della loro specie – come le tecnologie complesse, i sistemi simbolici complessi e le istituzioni culturali complesse – che permettono loro di dominare completamente la nicchia dei grandi mammiferi sul pianeta Terra?

			La risposta prevede uno dei trucchi più antichi dell’evoluzione, ma su un nuovo livello. Nei tre miliardi di anni di vita ormai trascorsi sul nostro pianeta sono avvenute alcune grandi transizioni nell’organizzazione delle forme di vita: come la comparsa dei cromosomi, degli organismi pluricellulari e della riproduzione sessuale. In ciascuno di questi casi la transizione è avvenuta sostanzialmente nello stesso modo: entità che in precedenza erano indipendenti si sono ritrovate insieme ad agire come una singola unità (Maynard-Smith, Szathmáry, 1995). La comparsa dell’essere umano e il suo dominio sugli altri mammiferi rispecchia questo schema generale: gli individui si sono uniti per dare vita ad agentività socialmente condivise – sistemi di controllo a feedback costituiti socialmente – che potevano perseguire obiettivi che nessun individuo poteva realizzare da solo.

			Tutto questo è avvenuto in due passaggi evolutivi, i cui esiti plasmano ancor oggi il comportamento e la psicologia. Il primo passo è stato l’inizio della collaborazione tra i singoli primi umani (prima della comparsa di Homo sapiens) in interazioni dirette volte a perseguire obiettivi in collaborazione, in particolare nel contesto del foraggiamento. I singoli primi umani formarono un’agentività congiunta con altri individui. Il secondo passo fu che gli umani moderni (il primo Homo sapiens sapiens, ancor prima dell’agricoltura e della civiltà) formarono gruppi culturali distinti, ciascuno alla ricerca dei propri obiettivi collettivi, con le proprie pratiche culturali. Gli individui umani moderni formarono con altri individui del proprio gruppo culturale un’agentività collettiva. E sappiamo che sono entrambe vere agentività, perché in entrambi i casi una nuova forma, sociale, di autoregolazione – un’autoregolazione normativa – obbliga gli individui a dirigere e a controllare le proprie azioni non solo individualmente, ma anche a conformarsi a criteri normativi dell’agentività condivisa a cui essi partecipano. Gli individui agenti in agentività condivise sono agenti socialmente normativi.

			Le agentività socialmente condivise misero alla prova i primi umani con molte nuove imprevedibilità, che richiesero molti nuovi adattamenti psicologici. (Provate a immaginare tutto quello che dovremmo fare al nostro aspirafoglie se dovesse coordinarsi con altre macchine simili a lui per raccogliere le foglie collaborativamente.) Che cosa potrebbe essere più rischioso e più incerto del rinunciare al perseguimento del proprio obiettivo individuale per provare ad allinearsi e a coordinarsi con un partner che, di obiettivi e di valori individuali, ha i propri? E questi rischi e imprevedibilità non fanno che amplificarsi quando il “partner” è un intero gruppo culturale. Far funzionare queste nuove forme di agentività costituite socialmente richiese quindi agli umani ancestrali lo sviluppo di nuove abilità di coordinamento sociale e nuove motivazioni sociali. E queste agentività complesse e condivise socialmente si sono rivelate straordinariamente efficaci per l’essere umano – perlomeno finora – generando una specie di notevole successo, dotata di ogni genere di nuove abilità e di motivazioni individuali. Per non parlare dei traguardi a livello di gruppo.

			Agentività congiunta nei primi umani nella collaborazione

			Gli scimpanzé e altre grandi scimmie si foraggiano spesso in compagnia di altri loro simili, ma l’acquisizione e il consumo del cibo sono sostanzialmente individuali. In una situazione tipica, un manipolo di scimpanzé si sposta fino a quando non trova un albero fruttifero, e a quel punto ognuno pensa per sé. Alcuni gruppi di scimpanzé partecipano anche opportunisticamente alla caccia di gruppo di piccole scimmie, ma è sostanzialmente lo stesso processo di carnivori sociali quali i leoni e le iene: ciascun individuo cerca di catturare la piccola scimmia per sé e, così facendo, tiene conto delle azioni di quest’ultima e delle probabili azioni degli altri scimpanzé. Psicologicamente, ciascun individuo sta usando gli altri nella caccia come “strumenti sociali” per i propri fini.

			Gli umani si sono separati dagli scimpanzé e dalle altre grandi scimmie circa sei milioni di anni fa e poi, poco meno di un milione di anni fa, iniziarono a foraggiarsi collettivamente. Questo periodo fu contrassegnato da una grande espansione delle scimmie terricole, quali i babbuini, che potrebbero avere scalzato gli umani nella loro dieta basata su frutti e vegetazione, spingendoli verso una nuova nicchia di foraggiamento. Un inizio potrebbe essere stato la saprofagia, l’essersi nutriti di carne di carcasse, che probabilmente richiese una coalizione di individui per intimorire altri animali interessati allo stesso cibo. Ma a un certo punto i primi umani cominciarono a collaborare più attivamente nella caccia a selvaggina di grandi dimensioni e nel procacciarsi alcuni cibi vegetali, in genere in situazioni mutualistiche di battuta di caccia in cui entrambi gli individui potevano attendersi di ricavare vantaggi dalla collaborazione, se riuscivano in qualche modo a coordinare i propri sforzi. Questo schema è particolarmente chiaro nei primi umani di circa quattrocentomila anni fa – l’antenato comune dei Neanderthal e degli umani moderni, Homo heidelbergensis – che partecipavano sistematicamente alla caccia collaborativa di selvaggina di grossa taglia (Stiner, 2013).

			In una situazione di battuta di caccia gli individui devono collaborare con altri loro simili per ricavarne dei vantaggi, che sono maggiori di qualsiasi alternativa in solitaria (che deve essere abbandonata o perlomeno rischiata). Quando i primi umani cominciarono a ricavare la maggior parte del cibo mediante tale collaborazione, essa divenne obbligata; così, gli individui divennero dipendenti l’uno dall’altro – divennero interdipendenti – in modi immediati e urgenti (Tomasello et al., 2012). Un’altra dimensione di questa interdipendenza fu la scelta del partner. Gli individui che non erano abili nella collaborazione – che per esempio erano incapaci di comunicare con efficacia – non venivano scelti come partner. Analogamente, gli individui che non erano motivati a cooperare – che per esempio provavano a fare man bassa del bottino – erano rifuggiti anche come partner. Come risultato, si verificò una selezione sociale estremamente forte a favore di individui capaci di cooperare e motivati (Baumard et al., 2013).

			[image: ]

			I primi umani adattarono le proprie abilità, da grande scimmia, di agentività razionale alle sfide del foraggiamento collaborativo – alle sfide cioè presentate da partner imprevedibili, ognuno con la propria agenda individuale – sviluppando la capacità di formare un’agentività congiunta con un partner razionale. Ciò richiese tre insiemi di adattamenti che le grandi scimmie non possedevano, insiemi sostenuti da un cervello grande circa il doppio di quello di un’antropomorfa. (In effetti, secondo l’analisi di González-Forero e Gardner [2018], durante questo periodo circa il 60 per cento della crescita cerebrale caratteristica dei primi umani riguardò adattamenti per interazioni cooperative.) Come prima cosa, gli umani dovevano saper formare tra loro un obiettivo congiunto, sostituendo i propri obiettivi individuali, e ciò richiese adattamenti cognitivi e motivazionali; come seconda cosa, essi dovettero coordinare i propri ruoli individuali nell’attività collaborativa, e ciò richiese nuove forme di assunzione di prospettiva e di comunicazione cooperativa; e, come terza cosa, dovevano poter avere tutto sotto controllo nella collaborazione, persino al cospetto di esigenze inaspettate – lavorando di concerto per avere il controllo cognitivo della collaborazione da uno dei livelli esecutivi. E tutto ciò richiese nuovi meccanismi di autoregolazione sociale. Spiegherò ciascuno di questi tre insiemi di adattamenti nei tre paragrafi successivi.

			Formare un obiettivo congiunto

			Le battute di caccia presentano ai singoli individui dediti al foraggiamento una situazione di scelta gravida di incertezze. In particolare, mentre ciascun individuo sta raccogliendo del cibo di basso valore (lepri), appare a distanza un cibo di alto valore (cervo), la cui cattura richiede una collaborazione. A ciascun individuo piacerebbe cacciare il cervo, ma solo se anche l’altro individuo tenta di farlo. Se ciascuno di loro aspetta che l’altro faccia la prima mossa, il risultato è la paralisi. Come fanno gli individui a ridurre le incertezze nella caccia al cervo?

			La risposta è la comunicazione cooperativa, come illustrano esperimenti comparati che riproducono la situazione di caccia al cervo. In uno studio, ciascuno dei due scimpanzé sta raccogliendo dei premi di basso valore per sé, quando all’improvviso compare un premio di alto valore, che richiede la loro collaborazione. Come risultato, uno degli scimpanzé parte per la caccia – incautamente, per così dire – e l’altro coglie l’opportunità e lo segue. All’inizio, essi non cercano di comunicare la decisione, e questo espone il primo scimpanzé a un rischio significativo di ritrovarsi da solo a cacciare il cervo. Per contro, i bambini piccoli cercano di mitigare i rischi prima del tempo prendendo la decisione congiunta di dare la caccia al cervo insieme; per esempio, un bambino indica con eccitazione il cervo, oppure un bambino implora l’altro di seguirlo verbalmente, oppure entrambi guardano comunicativamente avanti e indietro il cervo e si guardano a vicenda in modo da sincerarsi che entrambi sanno, insieme, che è comparso un cervo (Duguid et al., 2014; Siposova et al., 2018). Tali atti comunicativi riducono il rischio stabilendo nella cognizione cooperativa, o terreno comune, dei partecipanti che entrambi sanno insieme di voler dare insieme la caccia al cervo: hanno formato un’agentività congiunta per perseguire un obiettivo congiunto.

			Avendo formato un obiettivo congiunto, il suo perseguimento efficace richiede agli individui di prestare, cammin facendo, congiuntamente attenzione a situazioni rilevanti, che siano ostacoli o opportunità (per analogia a singoli agenti che prestano attenzione a situazioni rilevanti). Così, se due primi umani stavano cacciando in modo collaborativo della selvaggina, un’antilope che si abbevera avrebbe rappresentato un’opportunità rilevante a cui essi avrebbero congiuntamente partecipato (così da concepire un piano di azione congiunto). Un fossato profondo tra loro e l’antilope avrebbe rappresentato un ostacolo rilevante che, di nuovo, essi avrebbero congiuntamente affrontato (concependo un piano congiunto per aggirare l’ostacolo). I bambini piccoli partecipano all’attenzione congiunta con gli adulti sin dai loro primissimi anni, come si evince dal loro sguardo coordinato con un partner su una situazione esterna e dai loro tentativi attivi di condividere l’attenzione indicando con il dito e con altri atti comunicativi (Carpenter et al., 1998). Per contro, nonostante molti tentativi sperimentali, non sono mai stati osservati scimpanzé che partecipano a un’attenzione congiunta di tipo umano con un essere umano o con un partner della loro stessa specie (fosse pure la madre) (Tomonaga et al., 2004; Tomasello, Carpenter, 2005; Wolf, Tomasello, 2020a).

			Dal punto di vista motivazionale, il segreto per formare un obiettivo congiunto è l’assicurazione di ciascun partner all’altro che svolgerà il proprio ruolo con uno spirito cooperativo: ciascuno subordinerà, in un certo grado, i propri interessi personali a quelli dell’agentività congiunta, immaginando che anche l’altro farà la stessa cosa. Questo processo richiede inoltre una comunicazione cooperativa, sotto forma di una rassicurazione reciproca a impegnarsi congiuntamente a collaborare (Gilbert, 2014), i cui effetti si possono osservare in due filoni di esperimenti comparativi. Come primo filone, se uno scimpanzé sta collaborando con un partner e inaspettatamente riceve per primo il premio, semplicemente lo prende e scappa (Greenberg et al., 2010); dal canto suo, se un bambino piccolo riceve il premio per primo, rimane comunque fedele per tutto il tempo alla collaborazione, ritardando l’incasso del premio fino a quando non lo riceverà anche il partner (Hamann et al., 2012; vedi anche Kachel, Tomasello, 2019). Come secondo filone, quando una collaborazione ha raggiunto il proprio obiettivo congiunto, uno scimpanzé dominante monopolizzerà, se possibile, il bottino escludendo il partner, e ciò significa che difficilmente la coppia continuerà a collaborare (Melis, Hare, Tomasello, 2006). Viceversa, quando un bambino piccolo ottiene i premi collaborativamente con un partner, quasi sempre lo divide equamente, e ciò incoraggia a proseguire la collaborazione (Warneken et al., 2011; vedi anche Hamann et al., 2011). L’impegno congiunto che i bambini, ma non le grandi scimmie, prendono e rispettano è inteso a ridurre le incertezze della collaborazione per entrambi i partecipanti.

			L’ipotesi è quindi che la capacità, esclusiva della specie, dei bambini umani di formare un’agentività congiunta al fine di perseguire un obiettivo congiunto, impiegando le abilità di attenzione congiunta e di comunicazione cooperativa, riflette adattamenti avvenuti diverse centinaia di migliaia di anni fa nei primi umani. Similmente, la motivazione, esclusiva della specie, dei bambini umani a stabilire impegni congiunti reciproci – e quindi a ridurre i rischi di subordinare reciprocamente i propri obiettivi individuali a quelli dell’agentività congiunta – riflette adattamenti dello stesso periodo evolutivo. La pietra fondante dell’agentività unicamente umana sono la capacità e la propensione degli individui a formare con altri loro simili un obiettivo congiunto, creando così un sistema di controllo a feedback evolutivamente unico, un sistema costruito socialmente.

			Ruoli coordinanti

			Obiettivi congiunti e attenzione congiunta crearono per i primi collaboratori umani un tipo di mondo condiviso in cui operare. Ma, per collaborare con efficacia, ciascuno di loro doveva riconoscere, al contempo, gli obiettivi e la prospettiva del partner, nel suo ruolo individuale. Per esempio, nel cacciare un’antilope, un partner potrebbe avere svolto il ruolo dell’inseguitore, che aveva un solo obiettivo e una sola prospettiva sulla situazione condivisa; l’altro partner invece era colui che usava la lancia, e aveva un altro obiettivo e un’altra prospettiva sulla situazione condivisa. Coordinare abilmente questi ruoli verso un fine comune richiedeva, come prima cosa, che entrambi i partner comprendessero il ruolo e la prospettiva l’uno dell’altro; e come seconda cosa, come se non bastasse, che entrambi i partner facilitassero il ruolo e la prospettiva l’uno dell’altro con atti di comunicazione cooperativa.

			Quando viene data loro l’opportunità di svolgere un nuovo ruolo in un’attività collaborativa, gli scimpanzé lo imparano e diventano efficienti allo stesso modo, a prescindere dal fatto che abbiano svolto in precedenza il ruolo opposto in quell’attività. Dal canto loro i bambini piccoli, se in un primo tempo hanno svolto il ruolo opposto, sanno immediatamente come svolgere il nuovo ruolo, presumibilmente perché, ogniqualvolta collaborano, comprendono non solo il proprio ruolo ma anche quello del partner (Fletcher et al., 2012). Questa differenza, propria della specie, si manifesta anche quando gli individui sono costretti, nel mezzo di un’attività collaborativa, a invertire i ruoli, qualcosa che i bambini umani, ma non gli scimpanzé, fanno prontamente (Tomasello, Carpenter, 2005). Pertanto, in un’attività congiunta, i bambini piccoli comprendono cosa il partner sta cercando di fare nel suo ruolo (e nel suo obiettivo) e sanno quindi identificare le situazioni rilevanti per quel ruolo sia come ostacoli sia come opportunità (dalla sua prospettiva), e questo permette loro di coordinare mentalmente entrambi i ruoli.

			Quando un individuo collaborante si accorge di una situazione rilevante per l’obiettivo congiunto ma di cui il partner ancora non si è accorto, sarebbe utile se potesse attirare la sua attenzione verso quella situazione. Così, i primi umani svilupparono una nuova forma di comunicazione – la comunicazione cooperativa (impiegata anche per formare obiettivi e impegni comuni; vedi il paragrafo precedente) – in cui i partner collaborativi si informavano a vicenda aiutandosi, facilitando quindi il successo congiunto (Tomasello, 2008). I primi esempi furono i gesti, esclusivi della specie, di indicare e di mimare. Per comunicare con efficacia usando i gesti naturali, gli individui dovevano assumere la prospettiva dell’altro: io vedo che tu non stai prestando attenzione a qualcosa che invece mi cattura; o viceversa io sto cercando di scoprire a cosa sembra che tu stia prestando attenzione e a cui io non presto attenzione (perché tu mi stai facendo dei gesti). Gli scimpanzé non comunicano in questo modo. In questa specie di primati, nella caccia di gruppo un individuo potrebbe essere eccitato da una piccola scimmia che si sta avvicinando e gridare, e da questo gli altri individui potrebbero ricavare delle inferenze; ma l’urlatore non intende questo effetto. In realtà, una delle osservazioni più sorprendenti sulla collaborazione negli scimpanzé è che essi fanno poco o nulla per comunicare attivamente con il partner, persino quando sarebbe facile e utile farlo (Melis et al., 2009). Gli scimpanzé non stanno cercando di influenzare la prospettiva del partner nella direzione dell’attenzione congiunta, perché non operano, anzitutto, con i concetti di prospettiva e di attenzione congiunta.

			Benché i gesti naturali non siano – è chiaro – potenti come il linguaggio, i primi umani usavano indicare e mimare per pianificare collaborativamente e prendere insieme decisioni verso un obiettivo congiunto, ed erano soliti adattarsi cammin facendo a situazioni che loro non avevano previsto. Per esempio, attingendo al proprio terreno comune di esperienze condivise, due individui potrebbero decidere di andare a pesca insieme quando uno di loro indica il fiume e l’altro si rivela d’accordo; oppure potrebbero decidere di andare a caccia di antilopi quando uno di loro mima l’uso di una lancia e l’altro si rivela d’accordo. Durante l’attività collaborativa vera e propria, essi possono indicare e mimare per coordinare i rispettivi ruoli sul momento, per esempio puntando il dito per indicare situazioni del tipo “tu va’ di qua, io andrò di là” oppure “fa’ scattare la trappola ora”. Una comunicazione cooperativa di questo tipo si fonda, facilitandole, su abilità cognitive esclusive di coordinazione mentale: gli individui devono simulare la prospettiva dell’altro mentre cercano di allineare le prospettive nell’attenzione congiunta a situazioni rilevanti (per una rassegna di prove relative, vedi Tomasello, 2008). Poiché comunicano naturalmente in questo modo, i bambini umani considerano banale localizzare del cibo nascosto quando qualcuno indica la sua posizione nascosta; sanno immediatamente che l’individuo indicante intende aiutarli a scoprire dove si trova il cibo. Le grandi scimmie non ricavano la stessa inferenza in questa situazione semplice. Essa implica infatti, insieme, la motivazione cooperativa dell’individuo indicante (per aiutare il partner a trovare il cibo) e una coordinazione mentale ricorsiva – lui intende mettermi a conoscenza che il cibo è in questo secchio – e le grandi scimmie semplicemente non hanno tali motivazioni né fanno tali inferenze. La ragione è che non si sono evolute per procacciarsi da vivere collaborando con gli altri (Tomasello, 2006).

			La mia ipotesi è, quindi, che i primi umani abbiano sviluppato abilità cognitive esclusive della loro specie – incluse soprattutto l’assunzione di prospettiva e la comunicazione cooperativa – per pianificare mentalmente e coordinare agentività congiunte volte a obiettivi congiunti. Ma, come nel caos delle azioni individuali, anche nelle agentività congiunte le cose non sempre vanno secondo i piani, e quindi sorge anche il bisogno di controllare cognitivamente o autoregolare il processo.

			Autoregolare collaborativamente la collaborazione

			I due meccanismi principali con cui gli individui possono procurarsi partner collaborativi migliori sono la scelta e il controllo del partner. Nel foraggiamento collaborativo obbligato, caratteristico dei primi umani, la scelta del partner implicava scegliere il partner migliore (ed escludere gli altri). Invece, il controllo del partner non riguardava la scelta di un partner all’inizio, ma cercare di fare in modo che quello presente migliorasse il proprio comportamento. I casi più conosciuti di controllo del partner nel regno animale si verificano quando gli individui puniscono gli altri perché non fanno quello che loro vorrebbero. I primi umani, però, crearono una nuova forma di controllo del partner. Una volta avviata la collaborazione (quando sarebbe costoso rinunciare alla scelta del partner presente), l’individuo poteva protestare comunicativamente per il suo comportamento: non sei cooperativo e quindi sto minacciando di rinunciare e di lasciarti da solo. Il partner risentito offre così al trasgressore una seconda opportunità per correggere il suo comportamento, prima di essere escluso dal gioco.

			Nella loro caccia di gruppo alle piccole scimmie, gli scimpanzé non si dedicano alla scelta del partner; la caccia inizia in genere in modo opportunistico con chiunque sia nelle vicinanze; e gli scimpanzé nemmeno si dedicano al controllo del partner: non protestano per il comportamento di partecipanti indisciplinati durante una caccia di gruppo o in qualsiasi altro contesto. Per contro, i bambini di tre anni, quando hanno preso un impegno congiunto a collaborare, e il loro partner non svolge il proprio ruolo nel modo ideale, protestano con lui (cosa che non fanno se il partner è all’oscuro di come ci si comporta in quel ruolo; Kachel et al., 2018). I bambini protestano anche se il partner in un impegno congiunto semplicemente abbandona la partita senza giustificarsi né chiedere scusa (Kachel et al., 2019). Alla fine della collaborazione, gli scimpanzé non puniscono né escludono gli opportunisti che cercano di impossessarsi di parte del bottino, pur non avendo partecipato (Boesch, 1994; Melis et al., 2011; John et al., 2019); invece i bambini piccoli protestano attivamente sia contro gli opportunisti (Melis et al., 2013) sia contro i partner che cercano di accaparrarsi più della quota loro spettante (Rakoczy et al., 2016). L’ipotesi evolutiva è, pertanto, che i primi umani abbiano cercato di controllare i partner collaborativi con una protesta comunicativa.

			Fatto di importanza cruciale per l’interpretazione appropriata di questo comportamento, i bambini umani, e quindi presumibilmente anche i primi umani, esprimono la protesta in termini normativi circa quello che si deve fare, o che si dovrebbe fare, o si farebbe, o si è tenuti a fare: “Sei tenuto a fare questo!”. E tale protesta normativa spesso funziona per spostare il comportamento del trasgressore in una direzione più cooperativa. Questo processo può quindi essere considerato un tipo di autoregolazione collaborativa. E soprattutto, anche se la protesta scaturisce da uno solo dei partner, entrambi la considerano proveniente da “noi”. La protesta non si limita al fatto che non mi piace qualcosa; piuttosto è legata al fatto che non si dovrebbe fare questo e invece si dovrebbe fare quello. L’atteggiamento normativo non è quindi una preferenza personale ma un richiamarsi all’impegno congiunto che “noi” procediamo secondo uno spirito cooperativo. Sin dall’inizio ciascun contraente dell’impegno congiunto autorizza il partner a segnalare un trasgressore per cattiva condotta, e ciò significa che il trasgressore sarà d’accordo di meritare una censura per azioni non cooperative (si è concordi che la protesta è legittima). La protesta normativa per condotta inappropriata implica, quindi, non già che un partner controlli l’altro, bensì l’agentività congiunta che controlli o che autoregoli sé stessa.

			A causa della loro sensibilità a tutto questo, i bambini piccoli, e quindi presumibilmente i primi umani, attuano alcuni peculiari comportamenti preventivi che sono esclusivi della specie. Per esempio, è quasi certamente esclusivo degli umani che, quando per una qualche ragione un partner di una collaborazione deve allontanarsi, questi si “congederà” o troverà una scusa o addirittura chiederà il permesso, riconoscendo in modo esplicito di non poter legittimamente troncare senza una ragione (Gräfenhain et al., 2009). L’accordo iniziale sotto forma di impegno congiunto fa quindi sentire i partner responsabili a vicenda di essere all’altezza delle aspettative che condividono su un terreno comune, quello che ciascuno di “noi” dovrebbe fare nel rispetto dei “nostri” criteri. Se un individuo viene meno, dovrebbe chiedere scusa al partner o, in mancanza di alternative, provare un senso di colpa e cercare di riparare al danno (Vaish et al., 2016). Nel complesso, Tomasello (2020) sostiene e fornisce le prove che gli impegni congiunti suscitano nei bambini piccoli un senso di responsabilità nei confronti del partner collaborativo, e questo senso normativo di responsabilità è il “collante”, per così dire, che mantiene intatta l’agentività congiunta persino al cospetto dei tentativi di defezione.

			Così, i primi individui umani non solo collaboravano per realizzare obiettivi congiunti, ma collaboravano anche per autoregolare la collaborazione. Ciascun partner che opera all’interno di un agente congiunto “noi” deve comportarsi in modo cooperativo al fine di perseguire l’obiettivo congiunto per il loro vantaggio congiunto, oppure quell’agente congiunto “noi” – in quanto rappresentato legittimamente da uno o dall’altro dei due partner – agirà per riportare nei ranghi l’individuo indisciplinato: nel contesto della collaborazione, il “noi” ha sempre l’ultima parola. Il risultato è stato un tipo di autoregolazione sociomorale “noi > me”, per cui ciascun partner interiorizzava la responsabilità di svolgere il proprio ruolo nell’agentività congiunta – l’individuo usava l’agentività congiunta per autoregolare il proprio comportamento individuale – in un modo che si accordava ai loro criteri normativi comuni.

			Razionalità cooperativa e sua nicchia esperienziale

			Così, i primi umani unirono per la prima volta la propria mente razionale con un partner per formare un agente congiunto al fine di perseguire insieme un obiettivo congiunto. Queste attività collaborative si svolgevano su un duplice livello: nel senso che, da un lato, comprendevano un livello condiviso di obiettivi condivisi e di attenzione condivisa e, dall’altro, un livello individuale di ruoli individuali e di prospettive individuali. Potremmo considerarli due modi dell’agentività.
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			La Figura 6.2 illustra il modo dell’agentività congiunta al centro, in un riquadro con i margini. Corrisponde ai tre livelli del funzionamento agentivo – operazionale, esecutivo e riflessivo – delle grandi scimmie; ma in più è cooperativo, ossia con la parola congiunta(o) posta dopo ciascuna componente: obiettivo congiunto, attenzione congiunta, decisione congiunta, azione congiunta. Alla base della figura sono illustrate le agentività del ruolo individuale dei partner, in cui ciascuno agisce per svolgere il proprio ruolo nella collaborazione. Gli agenti del ruolo – i cui meccanismi interni non sono illustrati nella figura – hanno i propri obiettivi stabiliti dalla pianificazione congiunta e dalle decisioni dell’agente congiunto “noi”; i loro piani e intenzioni individuali nei loro ruoli sono subordinati ai piani e alle intenzioni congiunti dell’alleanza, in una maniera che consente loro di essere appropriatamente ingranati (Bratman, 2014). Ma è all’opera anche un altro modo dell’agentività: il singolo agente razionale (in alto nello schema, i cui meccanismi interni, di nuovo, non sono illustrati) che decide, per cominciare, se collaborare o se stabilire un impegno congiunto. Questo agente razionale valuta costantemente la situazione nel suo svolgersi rispetto ai propri interessi individuali, così che esso in ogni momento può decidere di rinunciare alla collaborazione (con o senza il permesso). Naturalmente, qui è coinvolto un essere umano soltanto; ma questo essere umano sta agendo simultaneamente come “io” individuale che persegue il proprio interesse, come agente congiunto “noi” che persegue un obiettivo congiunto con un partner e come agente di ruolo “me” il cui comportamento è diretto dall’agentività congiunta. I primi individui umani operavano quindi con quella che potremmo chiamare razionalità cooperativa – facevano quello che aveva un senso nel contesto della loro agentività strutturata collettivamente – e ciò richiedeva loro di giostrare simultaneamente le operazioni e le cooperazioni di tre modi di agentività distinti ma correlati.

			La precoce razionalità cooperativa umana costituì una psicologia radicalmente nuova, dal punto di vista sia cognitivo sia sociale. Dal punto di vista cognitivo, per coordinarsi mentalmente con un partner collaborativo, anche mediante comunicazione cooperativa, i primi umani si evolvettero per rappresentare cognitivamente il mondo da un punto di vista prospettico: gli stessi identici oggetti o eventi potrebbero essere intesi come qualcosa di differente: dipende dalla prospettiva che si sceglie di assumere. Per esempio, questo bastone per terra potrebbe sembrare una potenziale lancia che potremmo usare nella caccia all’antilope (se abbiamo bisogno di un’arma) o essere considerato qualcosa che potrebbe fare rumore mettendoci un piede sopra (se la cosa ci preoccupa): dipende dalla nostra conoscenza comune di cosa è rilevante nella situazione corrente. Poiché il processo di coordinazione mentale nella comunicazione cooperativa richiese agli individui di assumere ricorsivamente la prospettiva degli altri sulla propria prospettiva – lui intende che io vi presti attenzione come a una possibile arma – i primi umani giunsero a rappresentare il mondo prospettivamente e ricorsivamente (per una rassegna delle prove rilevanti, vedi Tomasello, 2014). Le grandi scimmie non hanno sviluppato rappresentazioni ricorsivamente prospettiche, perché non si sono evolute per coordinarsi mentalmente con gli altri in agentività congiunte.

			Dal punto di vista sociale, co-operare con gli altri in questo modo richiese anche nuove attitudini e nuove emozioni sociomorali (per una rassegna di prove relative, vedi Tomasello, 2016). Per prima cosa, poiché i partner collaborativi considerano di avere uno status equivalente, i partner collaborativi si rispettano a vicenda, come evidenzia il fatto che li trattano lealmente e autorizzano il partner a rimproverarli legittimamente nel caso di un comportamento non cooperativo. Come seconda cosa, se un partner non tratta l’altro lealmente, quest’ultimo si risente di essere trattato come meno che uguale e perciò protesta normativamente. Come terza cosa, il risultato è che i partner sentono la responsabilità di trattarsi cooperativamente l’un l’altro nel modo in cui meritano di essere trattati, in base a come era stato specificato all’inizio dall’impegno congiunto. Infine, se a un certo punto un partner collaborativo cede a motivazioni egoistiche, deve trovare una scusa oppure scusarsi con il partner, oppure provare senso di colpa. Tutte queste parole in corsivo dipendono, in qualche modo, da criteri normativi condivisi in base ai quali “noi” valutiamo e autoregoliamo le “tue” e le “mie” azioni come partner coeguali. Le grandi scimmie e altri mammiferi non hanno sviluppato queste attitudini ed emozioni normative – certamente non cercano scuse né si scusano per il proprio cattivo comportamento – di nuovo perché non si sono evoluti per co-operare con altri in agentività congiunte con un’autoregolazione normativa.

			Merita poi sottolineare, almeno di sfuggita, che le relazioni sociali umane sembrano basarsi in un grado molto ampio, che pare assente nelle grandi scimmie, su esperienze condivise e su un terreno comune. Così, i primi individui umani si sentirono probabilmente più vicini a coloro con cui condividevano la maggior parte delle esperienze – i migliori amici sono quelli con cui si condividono più cose – dove per “condividere” si intendono esperienze derivate dall’attenzione congiunta e da un terreno comune, tipicamente in attività collaborative. Chiaramente la condivisione di esperienze qui all’opera è ricorsiva, nel senso che ciascun partner sa che anche l’altro sta condividendo l’esperienza con lui, e sa che anche lui lo sa, e quindi tutto è reciproco. Verosimilmente, quindi, le relazioni sociali umane in generale – inclusa la dimensione normativa di ciò che dobbiamo agli amici in funzione della nostra vicinanza a loro – derivano dalla natura fondamentalmente cooperativa di tali relazioni (per una dimostrazione sperimentale nei bambini piccoli, vedi Wolf, Tomasello, 2020a, 2020b).

			Come ho argomentato in altri passaggi della mia storia, una nuova organizzazione agentiva crea una nuova nicchia esperienziale per gli individui. I rettili sperimentano situazioni di ostacolo e di opportunità; i mammiferi sperimentano consapevolmente il proprio livello operazionale di funzionamento; e le grandi scimmie sperimentano la propria presa di decisioni esecutiva e il proprio controllo cognitivo da un livello riflessivo di operazione, che permette loro di comprendere le relazioni causali e intenzionali nel proprio mondo fisico e sociale. I primi umani vivevano in una nicchia esperienziale sociale/cooperativa, strutturata dai mondi condivisi e dalle prospettive ricorsive create da collaborazione, attenzione congiunta e un terreno comune, e motivate dal senso di rispetto e di responsabilità reciproci dei partner. Mondi condivisi sperimentati attraverso prospettive ricorsive tra agenti cooperativi responsabili e reciprocamente rispettosi: questa è la nuova nicchia esperienziale abitata dai primi umani.

			L’agentività collettiva degli umani moderni in gruppi culturali

			I primi umani collaboravano a coppie ma vivevano in gruppi sociali più ampi, debolmente strutturati. Tutto questo funzionò bene per diverse centinaia di migliaia di anni, ma poi, circa centocinquantamila anni fa, le cose presero a funzionare meno bene, e per ragioni essenzialmente demografiche. Il problema era che tali gruppi ebbero un così grande successo che le loro popolazioni continuarono a crescere, e ciò significò un numero ancora maggiore di incontri e di possibili conflitti con altri gruppi, per il territorio e per le risorse. Entro la fine di questo periodo osserviamo la comparsa di gruppi culturali che si distinguevano l’uno dall’altro – persino da gruppi confinanti – operando con insiemi distinti di artefatti, che richiedevano chiaramente una conoscenza e pratiche culturali differenti.

			Per sopravvivere e prosperare, gli individui umani moderni avevano la necessità di permanere nel proprio gruppo, e se erano minacciati da altri gruppi avevano la necessità di unire le forze. I nuovi meccanismi psicologici per unire le forze, e che non erano disponibili per le altre grandi scimmie, erano le abilità e le motivazioni per l’intenzionalità e l’agentività congiunte trasmesse in eredità agli umani moderni dai loro primi antenati umani. Gli umani moderni estesero queste abilità e motivazioni, oltre la coppia di foraggiamento, al gruppo sociale nel suo complesso, formando nuove abilità di intenzionalità collettiva. Così, la vita sociale all’interno di un gruppo umano moderno divenne gradualmente una grande attività collaborativa, con l’obiettivo collettivo della prosperità del gruppo di fronte alla competizione dei gruppi confinanti. Come esempio importante di tale funzionamento di gruppo, con gli umani moderni comparve una nuova forma di foraggiamento collettivo, conosciuta come foraggiamento da un luogo centrale: quando gruppi più piccoli ottenevano una massa consistente di cibo, per esempio selvaggina di grossa taglia, la portavano in un luogo centrale e condividevano il bottino con l’intero gruppo sociale. In generale, il gruppo condivideva uno spirito di fiducia e di lealtà, simile a quello interno alle loro famiglie nucleari.
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			Crescendo, i gruppi cominciarono a frazionarsi (forse perché gli individui umani possono cooperare con efficacia solamente a livello personale in gruppi di circa centocinquanta individui, il numero di Dunbar). Tutto questo creò le cosiddette società o culture tribali, che includevano molteplici bande sociali che vivevano separatamente, ma che pure conservavano il senso di una più ampia entità culturale. Se non estendevano le proprie capacità e la propria lealtà collaborativa al più ampio gruppo culturale, rischiavano di essere messe fuori gioco da altri gruppi. Ricorrendo a documentazioni storiche, Samuel Bowles e Herbert Gintis (2011) hanno sostenuto che la competizione tra gruppi umani moderni è stata il fattore principale di gradi ancora maggiori di cooperazione in-group (nel gruppo dei nostri). Peter Turchin (2016) ha documentato empiricamente, con differenti tipi di prove, che i gruppi strutturati da un grado maggiore di coesione, di solidarietà e di impegno di gruppo tendono ad avere risultati migliori nella competizione intergruppo rispetto ai gruppi non strutturati. È stata quindi la competizione tra gruppi a creare le sfide ecologiche che hanno spinto piccoli gruppi dei primi umani coesi più debolmente a formare le agentività collettive dei gruppi culturali umani moderni. Il processo fu così intenso che, addirittura, trasformò i gruppi culturali in unità coese di selezione naturale. Robert Boyd e Peter Richerson (2005) hanno argomentato che culture con convenzioni, norme e istituzioni “forti”, sostenute dalla lealtà e dall’osservanza dei singoli membri del gruppo, formano unità di selezione che tendono a sopravvivere e a persistere; e che, invece, culture che hanno convenzioni, norme e istituzioni “deboli”, non sostenute dalla lealtà e dall’osservanza dei singoli membri del gruppo, si frazionano e soccombono.

			Il processo mediante cui i bambini umani moderni divennero membri abili e motivati del proprio gruppo culturale implicò una notevole estensione della dipendenza durante lo sviluppo o ontogenesi. Se da un lato i giovani scimpanzé diventano indipendenti dagli adulti per il cibo immediatamente dopo lo svezzamento, ossia intorno a quattro anni di età, dall’altro i bambini umani moderni erano (e ancora sono) dipendenti per il cibo dai genitori e da altri adulti per un ulteriore decennio, sin nel pieno dell’adolescenza. Durante questo periodo esteso di dipendenza, gli individui hanno imparato – o meglio, gli adulti si aspettavano che essi imparassero – i modi del gruppo e come meglio sostenerli. Le ontogenesi molto lente degli umani moderni sono illustrate dal ritmo altrettanto lento dello sviluppo cerebrale, se lo compariamo a quello delle altre antropomorfe (e probabilmente dei primi umani; Gunz et al., 2019): il cervello dello scimpanzé raggiunge il 90 per cento della grandezza adulta già intorno ai due anni di età; il cervello degli umani moderni raggiunge invece quell’obiettivo solamente a otto anni (Coqueugniot et al., 2004). In sostanza, il cervello degli umani moderni è tre volte più grande di quello delle altre grandi scimmie, con una corteccia prefrontale (la sede principale della funzione esecutiva) e l’insula (la sede principale delle emozioni sociali) notevolmente espanse; e queste strutture sono formate da tipi unici di neuroni, i cui dendriti sono più complessi (Kaas, 2013; Donahue et al., 2018). In linea con questa analisi, González-Forero e Gardner (2018) riscontrano che buona parte della crescita cerebrale caratteristica degli umani moderni durante questo periodo riguardava adattamenti per le interazioni cooperative e per l’apprendimento culturale.

			Formare obiettivi collettivi

			I gruppi culturali umani moderni divennero così agentività collettive che perseguivano obiettivi e prendevano decisioni come un corpo unico. Gli obiettivi collettivi riguardavano, per esempio, questioni quali la destinazione di uno spostamento di gruppo, la collocazione di una casa base, i preparativi per la difesa di gruppo, la divisione delle risorse e la divisione del lavoro nella tutela collettiva dei bambini. Decisioni collettive su questo genere di cose avvenivano mediante una discussione che sfociava poi nel consenso. Le voci di alcuni individui erano forse più ascoltate di altre, ma pressoché in tutti i piccoli gruppi umani informali, quando una grande maggioranza va in una certa direzione, il resto tende a seguire; e se un individuo cerca di assumere troppo potere e di imporre la propria volontà, il resto del gruppo, nel migliore dei casi, lo emargina (Boehm, 1999).

			Questo nuovo modo collettivo di fare le cose produsse due grandi cambiamenti nella psicologia individuale. Come primo cambiamento, gli individui, poiché dipendevano dal gruppo per la sopravvivenza, divennero sempre più interessati al benessere del gruppo stesso, esprimendo in vario modo la propria lealtà. Se lo combiniamo con la diffidenza verso i gruppi esterni, il risultato fu una caratteristica psicologia in-group/out-group (gruppo dei nostri/gruppo dei loro). Il favoritismo verso l’in-group accompagnato dalla diffidenza verso l’out-group è uno dei fenomeni meglio documentati nella psicologia sociale e compare ontogeneticamente già nell’infanzia. I bambini sono quindi inclini ad aiutare di più gli altri in-group che non i membri out-group; sono più propensi a condividere con gli altri in-group che con gli altri out-group; e tengono alla propria reputazione più con gli altri in-group che con gli out-group. Reciprocamente, i bambini piccoli favoriscono inoltre i compagni in-group che esprimono lealtà al gruppo (e sono diffidenti verso gli out-group). In una prova diretta dell’ipotesi evoluzionistica che la competizione tra gruppi stimola la cooperazione all’interno del gruppo, gruppi di bambini piccoli sono più cooperativi nel proprio in-group se sono in competizione con un out-group (per una rassegna di questa letteratura, vedi Dunham, 2018).

			Come secondo cambiamento, gli individui – poiché dovevano saper riconoscere i membri in-group e, cosa non meno importante, essere riconosciuti da loro come membri dell’in-group – cominciarono a conformarsi alle pratiche reciproche per esprimere la propria identità di gruppo (che funzionava pure con estranei all’in-group di altre bande sociali all’interno del gruppo culturale). Se ognuno del gruppo ha la tendenza a conformarsi, allora le persone che parlano come me, che si vestono come me e che mangiano alcuni cibi come me sono quasi certamente membri del mio gruppo culturale, persino se non li ho mai incontrati prima. E, di nuovo, la conformità all’in-group è uno dei fenomeni meglio documentati nella psicologia sociale. Così, quando osservano dei pari in-group che esprimono giudizi chiaramente sbagliati, i bambini piccoli spesso si conformano e seguono comunque a ruota, specialmente se quei pari li stanno guardando (Haun, Tomasello, 2011). Inoltre, persino dopo avere risolto un problema con successo, i bambini piccoli, se vedono dei pari in-group che lo risolvono in un modo differente, spesso cambiano, per seguire la massa (invece gli scimpanzé rimangono fedeli a ciò che ha funzionato per loro individualmente in passato; Haun, Tomasello, 2014). E i bambini un po’ più grandi tendono addirittura verso quella che è stata chiamata iperimitazione – copiare aspetti causalmente irrilevanti di un’azione – poiché considerano ogni cosa che gli adulti fanno come un’espressione del modo normativo in cui “noi” facciamo le cose (Keupp et al., 2013). In questa maniera, gli individui umani moderni sono giunti a conformarsi attivamente ai modi del gruppo – inclusi rituali religiosi e convenzioni arbitrarie come “segnali costosi” di appartenenza al gruppo – per esibire attivamente la propria identità di gruppo.

			La potenza dell’identità di gruppo sul comportamento individuale si manifesta in modo spettacolare nei cosiddetti esperimenti di gruppo minimale con i bambini piccoli (e si manifesta anche negli esperimenti con adulti). Quando ai bambini prescolari si dice semplicemente che sono membri del “gruppo dei verdi” (e viene dato loro un foulard verde da indossare), essi diventano immediatamente più cooperativi con gli altri del gruppo dei verdi – li aiutano di più, condividono più cose con loro, si fidano maggiormente di loro e così via – di quanto non lo siano con i bambini di altri gruppi colorati (per una rassegna, vedi di nuovo Dunham, 2018). Senza una base evolutiva è sostanzialmente incomprensibile che qualcuno provi solidarietà con altri individui arbitrari sulla semplice base di caratteristiche di aspetto comuni. Tale solidarietà basata sull’apparenza negli umani moderni implicava che, a quel punto, esistevano due basi per la solidarietà con gli altri: la collaborazione (ereditata dai primi umani) e la somiglianza. La rilevanza della solidarietà basata sulla somiglianza ha indotto Daniel Haun e Harriet Over (2015) a proporre l’omofilia – la tendenza ad affiliare, a favorire e a legarsi con altri simili – come base psicologica della cultura umana.

			L’agentività collettiva degli umani moderni è stata così resa possibile da individui che hanno sviluppato uno spirito di gruppo verso gli obiettivi e il benessere della cultura, e la propensione a conformarsi ai modi di fare le cose propri del gruppo. Gli individui non cooperativi erano esclusi dai vantaggi del gruppo, venendosi così a creare un tipo di selezione sociale di gruppo che Brian Hare e colleghi (2012) hanno chiamato autodomesticazione. Essa sfocia infatti nella selezione sociale di individui che sono tolleranti e cooperativi nel gruppo. Il risultato è stato un’agentività costituita collettivamente che ha perseguito obiettivi collettivi.

			Coordinare i ruoli nella società

			Dal punto di vista di individui collaboranti all’interno del gruppo culturale, la sfida per gli umani moderni fu quella di coordinarsi con gli estranei in-group. Quando i gruppi culturali divennero troppo grandi perché gli individui conoscessero e avessero un terreno personale comune con ogni altro membro (nel modo dell’agentività congiunta dei primi umani), la collaborazione e la comunicazione ne ebbero a patire. La soluzione fu che, all’interno di un gruppo culturale, scaturì un nuovo tipo di esperienza condivisa basata su un terreno culturale comune, fondato, cioè, non già sull’esperienza personale degli individui tra loro bensì su una comunanza di esperienze supposta semplicemente sulla base di una presunta appartenenza al gruppo. Tale terreno culturale comune presumeva che esperienze comuni nella cultura sfociassero in abilità e pratiche comuni, su cui gli individui che desideravano collaborare potessero congiuntamente fare affidamento (ossia, gli elementi comuni favorivano non solo l’identificazione di gruppo ma anche la collaborazione di gruppo).

			Inizialmente, gli individui potevano imparare a partecipare alle pratiche culturali tradizionali limitandosi a osservare e ad apprendere culturalmente dagli altri. Per esempio, un bambino umano moderno potrebbe osservare degli esperti che praticano la pesca con la rete e conformarsi al loro modo di farlo in ciascun ruolo poiché, come abbiamo appena visto, i bambini hanno una spiccata tendenza a conformarsi agli altri in-group. Ma immaginiamo, in più, che il bambino ora desideri pescare con la rete insieme ad alcuni estranei in-group. Sapranno costoro come pescare con la rete? L’assunto ispiratore degli individui umani moderni era affermativo. Chiunque sia cresciuto nel gruppo culturale – identificato dal suo linguaggio, dal suo abbigliamento e così via – sa infatti come pescare con la rete. Thomas Schelling (1960) ha sostenuto che un terreno comune di tutti i tipi – incluso il terreno culturale comune – richiede una sorta di lettura della mente ricorsiva: l’individuo si aspetta che gli estranei in-group si conformeranno alla pratica tradizionale, e loro si aspetteranno che lui si conformi, e loro si aspetteranno che lui si aspetti che loro si conformino e così via. È solamente con tali aspettative reciproche di conformità che gli estranei in-group possono arrivare al fiume e iniziare subito a pescare agevolmente insieme con la rete. Come si evidenzia nei bambini occidentali attuali, se un nuovo adulto in-group guarda nella direzione di un bambolotto strano e di un bambolotto di Babbo Natale e dice: “Ah, quello io lo conosco, me lo porgi?”, il bambino piccolo gli porge Babbo Natale. Benché non abbiano mai interagito con questo estraneo in-group, essi suppongono che lui abbia familiarità con Babbo Natale, ma non con il bambolotto nuovo (Liebal et al., 2013). Coordinarsi con estranei in-group per formare un’agentività congiunta richiede un tipo di mentalità di gruppo che scaturisce dall’agentività collettiva del gruppo stesso: mutue aspettative nel terreno culturale comune.

			La coordinazione con tutti i tipi di partner è stata agevolata, naturalmente, dalla comunicazione cooperativa. Comunicare con un partner familiare in un’attività collaborativa mutuamente conosciuta richiede dei mezzi piuttosto semplici: per esempio i gesti naturali di indicare e di imitare dei primi umani. Ma gli umani moderni dovevano comunicare nel più ampio contesto di un gruppo culturale, inclusi gli estranei dell’in-group, e ciò pose nuove sfide. Si trattava in sostanza di problemi di coordinazione – gli interlocutori dovevano coordinare la propria attenzione a un referente comune – e la soluzione, come per ogni altra sfida di coordinazione degli umani moderni, era quindi quella di convenzionalizzare le proprie attività comunicative naturali in un insieme di pratiche culturali convenzionalizzate che tutti sapevano che ognuno sapeva (Lewis, 1969). Se, per un verso, nella comunicazione con i gesti naturali, il terreno comune necessario riguarda solamente situazioni nel mondo e la loro rilevanza per un’attività collaborativa, per l’altro verso, nella comunicazione convenzionale, le convenzioni comunicative in sé devono essere in un terreno culturale comune. Entrambi i partner sanno che entrambi sanno che chiunque in questo gruppo culturale coordinerà l’attenzione nel modo appropriato quando usano frammenti particolari del linguaggio convenzionale (per esempio, presteranno congiuntamente attenzione alla mia lancia se io dico “la mia lancia”). I linguaggi convenzionali facilitarono quindi una pianificazione e una presa di decisioni più complessa e più a lungo raggio verso obiettivi condivisi, con una coordinazione dei ruoli individuali, inclusi gli estranei in-group. Inoltre, i linguaggi convenzionali erano usati nella pedagogia, in quanto gli adulti informavano i bambini di fatti e di abilità che potevano essere loro utili sulla base di una conoscenza culturalmente normativa (Csibra, Gergely, 2009).

			Come le agentività congiunte dei primi umani avevano ruoli individuali, così anche le agentività congiunte degli umani moderni (all’interno dell’agentività collettiva del gruppo) avevano ruoli individuali. La differenza era che si trattava di ruoli che ognuno sapeva che tutti sapevano come svolgere (nel terreno culturale comune). Tuttavia, con l’evolversi delle culture umane, comparvero in più i ruoli sociali. Così, un gruppo culturale umano moderno poteva avere un suo insieme di membri che cacciavano selvaggina di grossa taglia, un altro insieme che accumulava risorse, uno specialista che si occupava di individui malati o feriti, specialisti che fabbricavano strumenti vari, un leader del gruppo e così via. Coloro che espletavano tali ruoli sociali avevano il diritto speciale di fare certe cose, ma anche responsabilità speciali nei confronti del gruppo. Con tale divisione del lavoro, il gruppo culturale divenne sempre più simile a un singolo “superorganismo”, un vero e proprio agente collettivo i cui singoli membri sopravvivono e prosperano solamente se ognuno svolge il proprio compito.

			Autoregolazione collettiva attraverso le norme sociali

			Una delle scoperte più solide nelle scienze sociali è che la cooperazione diventa più complicata al crescere delle dimensioni del gruppo. Questo succede per molte ragioni, soprattutto per il diminuire del contributo proporzionale di ciascun individuo (il mio contributo conta di meno, quindi perché preoccuparsi?) e con il diminuire della probabilità che l’inganno o il parassitismo siano scoperti (sono più anonimo, quindi posso farla franca eludendo). Allora, con l’aumento di dimensione dei gruppi culturali, scaturiscono vari tipi di dilemmi sociali in cui le motivazioni di individui con spirito di gruppo competono con motivazioni individuali di interesse egoistico. Questo significa che, quando ci sono beni collettivi da cui ognuno nel gruppo trae beneficio – per esempio fonti comuni di acqua o legna da ardere – può nascere negli individui la tentazione di prendere tutto ciò che possono, caso mai anche gli altri facciano la stessa cosa, e da ciò deriva la “tragedia dei beni comuni”, per cui i beni collettivi si esauriscono per tutti. Il comportamento individuale deve essere autoregolato dal gruppo – in un tipo di ordinamento “noi > me” a livello di gruppo – altrimenti tutti ne avranno da soffrire.

			I primi individui umani stabilirono impegni congiunti e li autoregolarono autorizzando ciascuna parte a richiamare l’altra a favore dell’agentività congiunta (mediante protesta) nel caso di trasgressioni. A quel punto, nell’agentività collettiva di un gruppo culturale con tutti i tipi di convenzioni e di ruoli culturali come parte del terreno culturale comune, sorsero aspettative collettive rispetto al comportamento individuale, conosciute anche come norme sociali, che fungevano da autoregolatori. Tutti i gruppi culturali umani moderni avevano (e hanno) norme sociali, perlomeno per autoregolare attività in cui potrebbero avvenire conflitti dannosi per il gruppo, per esempio nella suddivisione delle risorse o nell’accesso ai partner (per una rassegna di prove relative, vedi Tomasello, 2016). E, soprattutto, il “noi” regolativo di una norma sociale era l’agentività culturale nella sua totalità: ognuno si aspettava che tutti nel gruppo culturale si conformassero alle sue norme e alle sue convenzioni (e loro si aspettavano che ognuno si aspettasse che loro si conformassero). Le norme sociali riguardano la conformità ai modi del gruppo e, se il gruppo deve funzionare in modo regolare, ognuno deve impegnarsi a seguire quelle norme e a richiamare i trasgressori per il bene del gruppo.

			È chiara la ragione per cui gli individui dovrebbero seguire norme culturali – per essere accettati dal gruppo e per evitare sanzioni – ma non è altrettanto chiaro perché dovrebbero imporne il rispetto agli altri. Dopotutto, sanzionare è rischioso se il trasgressore si oppone. Ma persino i bambini di tre anni impongono sistematicamente le norme sociali agli altri. Per esempio, i bambini dicono agli altri che non dovrebbero danneggiare i giocattoli di qualcuno o che dovrebbero svolgere un gioco nel modo convenzionale (per una rassegna, vedi Schmidt, Tomasello, 2012). Soprattutto, se il trasgressore è un membro in-group (identificato dal suo linguaggio), i bambini lo costringono a uno standard più elevato, presumibilmente perché egli fa parte del terreno culturale comune del gruppo e quindi dovrebbe sapere meglio come stanno le cose (Schimdt et al., 2012). I bambini dai tre anni in su – e quindi per inferenza i primi umani moderni – impongono il rispetto delle norme sociali perché capiscono implicitamente che sono il mezzo con cui il gruppo regola sé stesso. Quali membri del gruppo che hanno a cuore il suo destino, i bambini richiamano i membri in-group la cui non conformità mette in pericolo il regolare funzionamento del gruppo. Far rispettare le norme significa prendersi cura del benessere del gruppo facendone rispettare le norme, collettivamente intese, riguardo al comportamento individuale. Si costituisce così una nuova forma collettiva, a livello del gruppo, dell’autoregolazione “noi > me” di tutte le agentività condivise.

			Curiosamente, i bambini piccoli, prossimi all’età scolare, spesso creano nelle situazioni di gioco le proprie norme sociali e poi le impongono agli altri (per esempio, Hardecker et al., 2017). Tutto questo suggerisce che la forza delle norme sociali nei bambini in età scolare (e il discorso vale anche per i primi umani moderni) deriva non tanto da una qualsiasi forma di autorità, quanto dagli accordi sociali che hanno creato quelle norme. Pertanto, anche i bambini piccoli intendono le norme sociali come create dal gruppo, come impegni a livello del gruppo che “noi” usiamo per autoregolare “noi stessi”. E poiché “noi” le abbiamo fatte, esse sono legittimi autoregolatori della nostra condotta. L’interiorizzazione del processo di autoregolazione “noi > me” a livello di gruppo induce quindi gli individui a provare, oltre che una responsabilità verso un partner, un obbligo verso il gruppo culturale e i suoi standard normativi, e persino a sentirsi colpevoli per le trasgressioni contro quegli standard. “Noi” autoregoliamo collettivamente tutti, compreso me stesso.

			Razionalità normativa e sua nicchia esperienziale

			Come gli impegni congiunti con responsabilità verso i partner costituiscono il “collante” motivazionale di agentività congiunte, così gli impegni collettivi con obblighi verso il gruppo culturale e le sue norme sociali costituiscono il “collante” motivazionale di agentività collettive. Gli individui umani moderni che hanno interiorizzato il processo dell’autoregolazione collettiva sono diventati non solo agenti razionali o cooperativi, ma agenti pienamente normativi operanti con una razionalità normativa di obbligo (Tomasello, 2020). Ancora una volta, ciò significava che gli individui umani moderni operavano simultaneamente con tre modi di agentività: con un “io” individuale che perseguiva il proprio interesse; con un agente collettivo “noi” che operava tramite pratiche e norme collettive del gruppo; e con un agente di ruolo “me” che eseguiva i doveri che noi nel gruppo culturale obblighiamo me a compiere. (Illustrare in uno schema questo modo di funzionare produrrebbe lo stesso schema di base dell’illustrazione dell’agentività e della razionalità cooperative dei primi umani di Figura 6.2, sennonché ogni cosa che in quella figura è “congiunta” nella nuova figura diverrebbe “collettiva”: sarebbe cioè basata non su un partner ma sul gruppo. E quindi non la disegno esplicitamente.)

			Come in ogni passaggio della nostra storia, questa nuova forma di organizzazione agentiva creò una nuova nicchia esperienziale per gli umani moderni. Quale specie appartenente alle grandi scimmie, gli umani moderni percepirono e compresero il proprio mondo fisico e sociale in termini di forze causali e intenzionali sottostanti. Come discendenti dei primi umani, gli umani moderni percepirono e compresero la realtà in termini di possibili prospettive differenti su di essa, anche in termini di nuovi atteggiamenti sociali normativi, come le responsabilità, che legano gli individui ai propri partner collaborativi. Ma, dopo che si evolvettero in esseri culturali a pieno titolo, gli umani moderni percepirono e compresero il mondo, oltre che nei termini di prospettive individuali sulle cose, nei termini della situazione oggettiva, una situazione che era indipendente da qualsiasi prospettiva individuale. Così, intesero i propri compagni di gruppo in termini non solo di loro responsabilità reciproche ma anche di loro obblighi per confermare i criteri normativi collettivi accettati da ognuno nel gruppo. Gli umani moderni si ritrovarono ad abitare in un mondo oggettivo-normativo.

			Il progresso cognitivo decisivo per creare questo mondo oggettivo-normativo è la capacità di distinguere, da un lato, tra prospettive o convinzioni soggettive e, dall’altro, la situazione o la realtà oggettiva. Le grandi scimmie non fanno questa distinzione: prendono il mondo per come appare loro e agiscono di conseguenza. Riescono a distinguere cosa un conspecifico sta percependo, ma non confrontano la sua prospettiva sulla situazione con la propria, e meno che mai con la situazione oggettiva (perché non comprendono le prospettive come visioni contrastanti della stessa cosa). I bambini umani moderni giungono a distinguere il soggettivo e l’oggettivo fra i quattro e i cinque anni di età, quando matura in loro la comprensione delle convinzioni (incluse le false convinzioni) come stati mentali che potrebbero, o no, corrispondere alla situazione oggettiva. Il processo non è una semplice “lettura della mente” dell’altro, come le grandi scimmie già sanno fare; si tratta piuttosto di coordinarsi mentalmente con gli altri in un modo che richiede il confronto di differenti prospettive o convinzioni sulla stessa identica realtà.

			Questo processo è permesso dall’evolversi di capacità per le agentività condivise e dalla partecipazione ontogenetica a esse. La ragione è che le agentività condivise includono l’esperienza condivisa su un obiettivo comune e includono differenti prospettive. Così, alcuni studi empirici rivelano che, nei bambini, la comprensione delle convinzioni e della loro relazione con la realtà oggettiva inizia nella loro prima comunicazione cooperativa, quando cercano di coordinarsi mentalmente con la prospettiva di un partner verso un oggetto di attenzione congiunta, che poi si estende a un mutamento di prospettiva espresso in un linguaggio convenzionale (vedi Tomasello, 2018). La mia ipotesi è quindi che i primi umani moderni, quando cominciarono a esprimersi e a scambiare prospettive mediante un linguaggio convenzionale – riflesso da due livelli della funzione esecutiva – arrivarono a distinguere le convinzioni soggettive di individui da una realtà oggettiva. Potremmo concepire l’ontogenesi di questo processo costruttivo come una forma di “ridescrizione rappresentazionale” (Karmiloff-Smith, 1992): l’individuo generalizza e trasforma, al proprio livello riflessivo, un numero indefinito di prospettive sulla stessa situazione in una sorta di prospettiva senza prospettiva, ossia oggettiva (vedi Nagel, 1986).

			Il risultato furono individui umani moderni, i quali compresero che la visione di una situazione da parte di un agente potrebbe essere corretta oppure non corretta: dipende dal fatto che quella visione corrisponda alla situazione oggettiva. Poi istruirono i loro piccoli a tal fine. Così, come hanno sostenuto Csibra e Gergely (2009), la pedagogia naturale assume un atteggiamento oggettivo sulle cose da entrambi i ruoli: gli insegnanti non stanno esprimendo le proprie opinioni personali sulle cose, ma trasmettendo fatti oggettivi per come sono custoditi nella loro conoscenza culturale; e i bambini sono predisposti a comprendere che tale istruzione riguarda il mondo oggettivo. Lo stesso discorso vale per le norme sociali: gli adulti non stanno offrendo ai bambini le proprie preferenze personali, ma li stanno informando sui modi oggettivamente corretti di fare le cose; e, di nuovo, i bambini sono predisposti a comprendere che le norme sociali trasmesse in questo modo riguardano il mondo oggettivo (e quindi sono oggettivamente valide; per una dimostrazione sperimentale con i bambini piccoli, vedi Li et al., 2021). Razionalità normativa significa, dunque, adattare la propria agentività individuale a fatti e a valori “oggettivi” in quanto ineriscono a esperienze culturali collettive.

			Pertanto, l’agentività umana moderna opera in un mondo di fatti oggettivi e di valori morali oggettivi. E, in uno dei fenomeni più curiosi del mondo naturale, gli individui estendono questa oggettività ai propri mondi socio-istituzionali per creare quelli che John Searle (1995) chiama fatti sociali o realtà istituzionale. I fatti sociali e la realtà istituzionale comprendono entità reali e potenti, come mariti, mogli e genitori, e i loro rispettivi diritti e responsabilità (creati dal riconoscimento del rituale culturale di una cerimonia di matrimonio); leader o capi e i loro diritti e responsabilità (creati dal consenso di gruppo e talvolta da una cerimonia); stregoni e i loro diritti e responsabilità; e così via. Possono anche trasformare oggetti, per il resto comuni, come conchiglie o pezzi di carta, in entità culturalmente potenti, come il denaro. Il fenomeno è che una persona o un oggetto normale acquisiscono un nuovo status basato solamente sul potere deontico che gli viene collettivamente dato dal gruppo attraverso una qualche forma di accordo, e quell’accordo è oggettivato e diventa quindi parte della realtà esterna. Per quanto intelligenti, gli scimpanzé (e i bambini umani) non possono agire in modo significativo nel mondo socio-istituzionale degli umani moderni – non riconoscono capi e genitori e denaro, con il loro rispettivo potere deontico – perché non hanno la capacità di conferire, per “accordo”, nuovi status normativi a persone e a oggetti per il resto normali. Il risultato, nella descrizione evocativa di Yuval Harari (2015), è il seguente:

			Nei secoli, abbiamo costruito […] una realtà fatta di entità fittizie, come le nazioni, come gli dèi, come il denaro, come le aziende. E la cosa sorprendente è che, con il dispiegarsi della storia, questa realtà fittizia è divenuta via via più potente, così che, oggi, le forze più potenti al mondo sono proprio queste entità fittizie. Oggi, la sopravvivenza stessa di fiumi e di alberi, di leoni e di elefanti, dipende dalle decisioni e dai desideri di entità fittizie, come gli Stati Uniti, come Google, come la Banca mondiale – entità che esistono solamente nelle nostre immaginazioni [collettive].

			In questo contesto, la parola fittizio non significa “non reale”, poiché queste entità reali lo sono; significa semplicemente “fatto esistere per consenso umano”.

			E così i bambini umani moderni, giungendo a maturità nelle loro nicchie esperienziali strutturate culturalmente, si ritrovarono sotto la pressione costante della cultura e della sua pedagogia e delle norme sociali per credere e per fare le cose oggettivamente “giuste”. Una volta che gli umani cominciarono a operare con rappresentazioni cognitive oggettive e con valori morali oggettivi, queste pressioni li trasformarono in quelli che potremmo chiamare agenti normativamente razionali, i quali pensavano e facevano le cose nel modo giusto e per le ragioni giuste. Tutto ciò permise loro di diventare partecipanti competenti con i propri compagni a un mondo culturale strutturato normativamente. Mondi culturali strutturati normativamente incanalano l’ontogenesi umana in un modo così potente da spingere alcuni antropologi culturali ad affermare che la dimensione culturale/normativa dell’agentività prevale sull’agentività razionale individuale. Persino se una persona decide di agire egoisticamente per i propri interessi, questa decisione è presa da un individuo che è giunto a maturità entro un particolare contesto culturale (per esempio individualistico) che ha plasmato la sua identità e i suoi valori, e quindi ogni sua decisione (per esempio, Geertz, 1973).

			Le complessità dell’agentività umana

			Buona parte delle capacità psicologiche esclusive della specie umana scaturisce, in un modo o nell’altro, da adattamenti orientati alla partecipazione a un’agentività congiunta oppure collettiva. Partecipando a tali agentività, gli umani hanno sviluppato abilità speciali per: (i) coordinarsi mentalmente con gli altri nel contesto di attività condivise, e ne sono così scaturite rappresentazioni cognitive prospettiche e ricorsive, e in definitiva oggettive; e (ii) correlarsi agli altri cooperativamente nell’ambito di quelle stesse attività, da cui sono scaturiti valori normativi di modi oggettivamente giusti o sbagliati di fare le cose. Gli individui che autoregolano i propri pensieri e le proprie azioni usando criteri normativi “oggettivi” sono pertanto agenti normativi, caratterizzati molto probabilmente da una nuova forma di coscienza in prospettiva sociale, che potremmo chiamare autocoscienza.

			Le grandi scimmie possono sperimentare un conflitto motivazionale. Potrebbero volere un frutto, e questo desiderio suggerisce di avviarsi alla sua ricerca; ma un individuo dominante è nei pressi, e ciò suggerisce invece di astenersi. Tuttavia questa è solo la caratteristica strumentale essenziale di presa di decisioni caratteristica di tutti gli animali intenzionali e razionali. La tesi che sto proponendo è che gli esseri umani operino di fatto con agentività differenti, ciascuna con i propri obiettivi, che potrebbero entrare in conflitto (Rochat, 2021). Per esempio, se durante una caccia collaborativa io catturo un piccolo mammifero, la mia fame dirige la mia agentività razionale a mangiarlo; il mio senso di impegno verso il partner dirige la mia agentività congiunta (e la sua agentività di ruolo inclusa) a invitarlo a condividere; e il mio senso di obbligo nei confronti delle norme sociali del gruppo culturale dirige la mia agentività normativa (e la sua agentività di ruolo sociale inclusa) a portare indietro, al campo, il frutto della mia caccia e a condividerlo con tutti. Questa non è la presa di decisioni comune di altri agenti intenzionali e razionali. Ciascuna di queste agentività, infatti, ha un meccanismo differente di autoregolazione: autoregolazione individuale, autoregolazione congiunta tramite la protesta normativa e autoregolazione collettiva tramite le norme sociali del gruppo culturale. Esse rappresentano tre differenti sistemi di controllo a feedback, ciascuno con i propri molteplici livelli di organizzazione.

			La questione filosofica di come dovremmo considerare le agentività socialmente condivise – sono realmente degli agenti? – ha sostenitori da entrambe le sponde. Per alcuni teorici non vi sono problemi al riguardo, e in effetti alcuni biologi credono che sia più accurato considerare una colonia di formiche o un alveare come formante un singolo “superorganismo” (Wilson, Wilson, 2007). Alcuni filosofi la pensano allo stesso modo circa l’agentività collettiva di istituzioni umane come le grandi aziende e i governi (List, Pettit, 2011). Altri teorici seguono lo spirito del thatcherismo, nel senso che la società equivale semplicemente a un certo numero di individui che interagiscono. Ma certamente entrambe le visioni sono in un certo senso corrette. Quando gli individui prendono un impegno congiunto con un partner per partecipare a un’attività collaborativa o a un impegno collettivo per gli obiettivi e le norme culturali del gruppo, viene a crearsi un nuovo meccanismo per perseguire gli obiettivi, affiancato da un’autoregolazione congiunta o collettiva. Ma così facendo gli individui partecipanti non perdono le proprie agentività razionali individuali: per quanto possa sembrare complicato o controproducente, il singolo agente razionale potrebbe, in qualche modo, sempre dissociarsi. Gli umani moderni sono agenti razionali individuali che talvolta (benché non sempre) subordinano le proprie azioni individuali a varie agentività condivise, quando il farlo è appropriato dal punto di vista strumentale e normativo, e l’ontogenesi all’interno di una cultura contribuisce a dare forma a questi giudizi di appropriatezza.

			Prove a favore di questa teoria derivano dal fatto che gli esseri umani sperimentano dilemmi normativi – ossia morali – su quale sia la cosa migliore da fare. Così, un individuo potrebbe essere impegnato a mantenere la propria promessa a un partner (spartirsi il cibo alla fine di una battuta di caccia), ma ciò potrebbe poi confliggere con le norme sociali della cultura (riportare all’accampamento grosse porzioni di cibo); e se io sono generoso e permetto al mio partner di avere tutto il cibo, che cosa succederà alla mia famiglia? Una volta che un individuo entra in un’agentività condivisa, altre “voci” potrebbero dirgli che cosa dovrebbe pensare o fare. E, a differenza del caso della grande scimmia che decide se dedicarsi alla ricerca di cibo, non vi è una singola e migliore risposta. Se da un lato la grande scimmia effettua un unico calcolo costi-benefici che, se eseguito accuratamente, è strumentalmente decisivo, dall’altro quando io, come essere umano, provo a decidere se è meglio essere generoso con il mio partner oppure infrangere la mia promessa al partner o ancora ignorare il mio obbligo verso la mia cultura, non vi è una singola e migliore risposta. Per questa ragione gli esseri umani percepiscono autentici dilemmi morali, ed è una ragione per cui noi dovremmo concepire la situazione non come una normale presa di decisioni ma come conflitti interni a un individuo tra agentività differenti con obiettivi e con valori differenti.

			Rimane ancora un enigma riguardo all’agentività normativa umana. Per un verso, gli individui umani sembrerebbero avere più scelte, più “libero arbitrio”, di altre creature (per l’argomento che “il libero arbitrio è reale” se si mantengono adeguatamente separati i livelli di analisi biologico e quello psicologico, vedi List, 2019). In fondo, gli esseri umani possono commettere suicidio, se è quello che desiderano, e questa sembrerebbe l’espressione massima di agentività individuale; per l’altro verso, i singoli esseri umani e le loro agentività razionali sono non solo vincolati dalla biologia, come nel caso degli altri animali, ma anche da valori e da ragioni culturalmente normative su cosa si dovrebbe fare. Il suicidio sembra un’opzione praticabile solo per individui che crescono in certe culture con certi valori. Così, nel nostro resoconto dell’agentività normativa umana, dobbiamo in qualche modo riconoscere il ruolo liberatorio e vincolante del giungere a maturità fra altre persone a cui ci lega una dipendenza vitale reciproca, sia cooperativa sia culturale. Nel caso dell’individuo, non vi è una soluzione scientifica a questa tensione essenziale, ma il riconoscerla costituisce, a un tempo, la fonte e l’energia di buona parte dell’arte e della letteratura più profonde dell’essere umano. E di più di qualche disturbo psichiatrico.

		





		
			7

			L’agentività come organizzazione comportamentale

			Il nostro modo antropocentrico di guardare alle cose deve fare molti e molti passi indietro, e il punto di vista dell’animale deve essere l’unico decisivo.

			jakob von uexküll, Ambienti animali e ambienti umani

			Finora ho posto l’accento, più che sulle cose che gli organismi fanno, su come essi le fanno. Il tema non è la complessità – la Natura genera molti comportamenti complessi innati – ma il controllo. Io sono quindi particolarmente interessato alle cose che gli animali fanno con un certo grado di flessibilità comportamentale (che sia coinvolto o no l’apprendimento). La mia tesi è che gli organismi sanno dirigere e controllare in modo flessibile le proprie azioni se, e soltanto se, la psicologia che li muove è organizzata agentivamente, sotto forma di un sistema di controllo a feedback.

			Intendo quindi integrare lo studio di particolari specializzazioni cognitive e abilità di apprendimento degli organismi (quella che in genere si definisce cognizione animale) con uno studio di come tali specializzazioni e tali abilità di apprendimento sono organizzate per la decisione e il controllo del comportamento (quella che potremmo definire agentività animale). Quasi tutti i fenomeni di agentività animale qui considerati – incluse la presa di decisioni, la pianificazione, l’inibizione, la metacognizione – sono stati studiati dagli psicologi comparativi. Sennonché hanno seguito l’approccio di considerarli come abilità o domini cognitivi o comportamentali separati, ciascuno con il proprio meccanismo e la propria funzione, separati anch’essi. Qui, invece, ho cercato di considerare il singolo organismo nel suo complesso, che agisce come un agente per prendere decisioni su come impiegare le proprie particolari abilità comportamentali e cognitive in particolari contesti. Ho cercato quindi di offrire un resoconto dell’organizzazione complessiva della presa di decisioni e del controllo comportamentale agentivi – includendo livelli integrati di meccanismi di controllo a feedback – in diversi punti lungo il cammino evolutivo verso l’essere umano. Il risultato è la mia visione di una psicologia evoluzionistica adeguatamente ampia e inclusiva.

			Per completare l’argomento, in quest’ultimo capitolo vorrei proporre e discutere sei affermazioni sull’organizzazione agentiva del comportamento nelle diverse specie. Servirà a riassumere il mio modello teorico di questa dimensione importante della funzione psicologica e a mettere in luce questioni importanti che richiedono ulteriori indagini empiriche e teoriche. Mi auguro che il modello, per come l’ho esplicitato nel testo e in queste affermazioni riassuntive, offra sufficienti dettagli, applicabili all’organizzazione psicologica agentiva nell’intero spettro di specie animali, inclusa quella umana.

			1. L’“ossatura” dell’agentività comportamentale è l’organizzazione con un controllo a feedback. Come solo pochi Baupläne (o piani costruttivi) essenziali dei corpi animali sono sopravvissuti alla prova del tempo evolutivo, così solo alcuni Baupläne essenziali dell’organizzazione comportamentale sono sopravvissuti alle prove del tempo evolutivo. Dai tempi dell’esplosione del Cambriano, circa cinquecento milioni di anni fa, buona parte dei corpi animali si è organizzata in forma di simmetria bilaterale, e nel caso delle specie vertebrate si è aggiunta la struttura organizzatrice centrale di un’ossatura. L’analogia che propongo qui è che la struttura organizzatrice centrale del comportamento dei vertebrati, che conferisce loro la caratteristica flessibilità comportamentale – la loro ossatura, per così dire –, è un’organizzazione di controllo a feedback. Essa consente al singolo agente di comportarsi in modo flessibile, secondo necessità, per risolvere problemi dirigendo e controllando le proprie azioni, e in alcuni casi persino pianificandole verso obiettivi presenti o futuri e autoregolando l’esecuzione comportamentale da un livello esecutivo.

			È significativo che, quando l’essere umano cerca di costruire una macchina che agisce in modo autonomo, intelligente e flessibile dinanzi a sfide ecologiche imprevedibili, quasi sempre la sola architettura impiegata è un’organizzazione con un controllo a feedback. Questo era il senso del nostro esperimento mentale di una possibile architettura dell’ipotetica macchina aspirafoglie. Quasi tutti i modelli attuali impiegati nella vita artificiale e nella robotica, e anche nei modelli computazionali e nella filosofia dell’azione e dell’agentività, hanno questa architettura di base: l’agente ha obiettivi o valori, partecipa percettivamente a situazioni rilevanti per quegli obiettivi e per quei valori, prende decisioni comportamentali (e così agisce) alla luce di quegli obiettivi o valori e di quelle situazioni rilevanti, e osserva le proprie azioni e i loro risultati per apportare all’occorrenza modifiche strada facendo. Per gli scopi più diversi ci si può focalizzare solo su un particolare insieme di queste componenti. Comunque, questa organizzazione complessiva è necessaria per una descrizione, persino la più semplice, dell’azione agentiva.

			L’organizzazione stimolo-risposta strutturata in modo lineare non può produrre un’azione agentiva flessibile. Il prototipo originario dell’organizzazione proposta dai comportamentisti era il riflesso di Pavlov. Ma, come sosteneva John Dewey in un suo celebre articolo del 1896 sul concetto di arco riflesso in psicologia, i riflessi costituiscono solo una minima parte del comportamento degli animali vertebrati e, quando sono usati come modello dell’azione flessibile e intelligente, mettono in luce solo due degli elementi – la percezione e l’azione – di un’organizzazione strutturale più ampia, che include anche gli obiettivi che l’organismo sta perseguendo, come pure il feedback percettivo e gli adattamenti comportamentali all’istante. Oggi nessuno prende più alla lettera il paradigma teorico dei comportamentisti. Ma il vocabolario e il quadro teorico hanno un peso. Ecco perché caratterizzare il comportamento animale in termini di stimoli e di risposte, cosa ancora comune in questo campo, tende a rimuovere i suoi principi organizzativi più profondi.

			2. Le sfide ecologiche che hanno favorito l’evoluzione dell’agentività comportamentale prevedono una forma di imprevedibilità nell’ambiente. Quando l’ambiente è prevedibile e la funzione evolutiva è decisiva, la Natura tende a favorire meccanismi cablati rigidamente. Nel comportamento umano possiamo pensare a capacità, come il respirare, il deglutire e altri riflessi, che in casi speciali potrebbero implicare una forma di controllo agentivo, ma che in circostanze normali non si basano su decisioni agentive complesse. Altre specie hanno un numero assai maggiore di comportamenti strutturati così, con un cablaggio rigido. Ma quando la Natura non può, per così dire, prevedere importanti imprevisti futuri nell’ambiente, la sua soluzione è dotare l’individuo dei mezzi per perseguire particolari obiettivi con flessibilità, valutando le situazioni immediate e scegliendo poi la cosa migliore da fare (vedi Veissière et al., 2019).

			Dal punto di vista dell’agente, ciò significa spesso prendere una decisione dinanzi a questa o a quella incertezza (o, come suo caso speciale, di questo o di quel tipo di rischio). In linea di principio, molte cose differenti potrebbero indurre un agente a sperimentare un senso di incertezza nella propria nicchia ecologica, e tra esse molti aspetti differenti dell’ambiente fisico. Secondo la mia ipotesi, però, la causa più importante delle incertezze riguardo alla presa di decisioni negli organismi agentivi sono le altre creature. In particolare:

			■ Nei rettili, buona parte delle incertezze scaturisce dal comportamento degli insetti come prede, la cui caccia efficace richiede decisioni flessibili (talvolta necessarie anche per una fuga efficace dai predatori).

			■ Nei mammiferi, buona parte delle incertezze inedite scaturisce dal comportamento dei compagni di gruppo conspecifici, che competono con loro per il cibo, creando pressioni a prendere decisioni “migliori” (più efficienti).

			■ Nelle grandi scimmie, buona parte delle incertezze inedite scaturisce, di nuovo, dal comportamento dei compagni di gruppo conspecifici. Ma, a causa della loro preferenza comune per le risorse raggruppate e di difficile accesso, esse competono con particolare intensità. Tutto questo crea una pressione, da un lato, a prevedere con più accuratezza il comportamento dei rivali e, dall’altro, a correggere decisioni inefficaci prima di eseguirle nel comportamento.

			■ Negli esseri umani, buona parte delle incertezze inedite scaturisce dal comportamento impegnativo di partner o di gruppi collaborativi quando cercano di coordinarsi con loro per ottenere risorse o svolgere altre attività complesse, che richiedono un insieme di nuove abilità e motivazioni sociocognitive, nonché nuove forme di presa di decisioni e di autoregolazione sociali.

			Queste incertezze non rappresentano specifiche sfide ecologiche bensì tipi o schemi generali di sfida ecologica. Ciò richiede, oltre che uno speciale adattamento comportamentale, un nuovo tipo di organizzazione psicologica. In altre parole, certi tipi di sfide ecologiche creano certi tipi di incertezze nella decisione individuale, da cui scaturiscono certi tipi di organizzazione comportamentale agentiva (permettendo certi tipi di esperienze). La mia tesi è che tutti questi tipi scaturiscano, perlomeno all’interno del clade dei vertebrati, inizialmente e principalmente dal modo in cui gli organismi interagiscono con altre creature. Perciò, l’organizzazione comportamentale dell’organismo agentivo dipende dal fatto che esso sia principalmente solitario, principalmente competitivo con i compagni di gruppo conspecifici (tramite la competizione per zuffa e la competizione per contesa) o principalmente collaborativo con i compagni di gruppo conspecifici.

			3. Nonostante il grande numero di specifici adattamenti comportamentali e psicologici nelle diverse specie, esistono solo pochi tipi elementari di Baupläne psicologici per l’organizzazione agentiva del comportamento. Certo, il numero specifico di Baupläne di cui parliamo dipende dal fatto che aggreghiamo oppure scindiamo (creando categorie più ampie e generali oppure più piccole e dettagliate); ed è quindi possibile che la tipologia da me qui proposta si possa suddividere in diversi tipi più specifici. E non ho considerato in modo sistematico taxa animali esterni al cammino che porta all’essere umano. Ma considerando questo cammino e il differenziarsi dei quattro insiemi di sfide socioecologiche appena delineate, i tipi principali di agenti e le loro caratteristiche operative essenziali sono i seguenti.

			■ In quanto agenti diretti a uno scopo che, per foraggiarsi, cercano insetti dal comportamento imprevedibile, i rettili perseguono obiettivi con relativa flessibilità attraverso una serie di decisioni procedo-non procedo. All’occorrenza, possono anche impiegare un tipo di inibizione globale in cui interrompono ciò che stanno facendo (per esempio mangiare) e fanno qualcosa di diverso (per esempio fuggire da un predatore), cambiando quindi flessibilmente una decisione “procedo” in una decisione “non procedo”, e viceversa; dipende dalla situazione.

			■ In quanto agenti intenzionali che competono con i conspecifici per l’accesso al cibo, i mammiferi operano nello stesso modo fondamentale dei rettili, ma hanno sviluppato in più un nuovo livello di organizzazione comportamentale. Questo nuovo livello esecutivo consente agli individui di proporsi piani di azione verso degli obiettivi, prima di metterli in atto. Permette, quindi, agli individui di perseguire obiettivi con più efficienza impegnandosi, anzitutto, nella pianificazione proattiva e nella presa di decisioni. Essi impiegano, allo scopo, simulazioni cognitive che implicano una scelta tra possibili azioni disponibili simultaneamente, le quali generano non già un’azione bensì un’intenzione di agire. Tale presa di decisioni o/o che sfocia in azioni intenzionali permette un tipo più flessibile di controllo inibitorio che accresce il valore dell’azione scelta e riduce il valore delle alternative non scelte.

			■ In quanto agenti razionali coinvolti in una competizione per zuffa e in una competizione per contesa con i compagni di gruppo, le grandi scimmie hanno sviluppato un nuovo livello esecutivo di organizzazione comportamentale, un livello di second’ordine che supervisiona gli altri livelli. Questo livello riflessivo permette addirittura agli individui di pianificare obiettivi che al momento essi non stanno considerando; di correggere decisioni che essi giudicano carenti (per esempio raccogliendo ulteriori informazioni); di identificare e risolvere vari tipi di conflitti prima di agire. Questa pianificazione e questa presa di decisioni sono strutturate logicamente per inferenze relative alle relazioni intenzionali e causali nell’ambiente, attribuite in base all’accesso riflessivo dell’agente alla propria pianificazione e presa di decisioni di prim’ordine (ossia esso simula eventi esterni basandosi sulla propria “logica di azione”). Le grandi scimmie prendono così le proprie decisioni razionalmente, in almeno una delle definizioni del termine.

			■ In quanto agenti normativi che devono collaborare con altri per foraggiarsi con successo, gli esseri umani hanno sviluppato le abilità e le motivazioni necessarie per formare con questi altri un’agentività congiunta o collettiva. Tutto questo ha permesso loro di perseguire nuovi obiettivi non accessibili ai singoli individui, e ha favorito la comparsa di una serie di nuovi processi cognitivi e motivazionali che hanno permesso agli individui stessi di coordinare flessibilmente gli stati mentali con gli altri e di autoregolare in modo collaborativo o collettivo il processo. Tutto questo è diventato possibile invocando criteri normativi che erano efficaci nel controllo delle azioni dei partecipanti, almeno in parte, perché quei partner li considerano oggettivi e quindi dispositivi. Le agentività condivise creano tre modi attivi simultaneamente – l’agentività individuale, l’agentività condivisa (congiunta e collettiva) e l’agentività di ruolo – che devono essere in qualche modo armonizzati per determinare l’azione specifica da eseguire.

			E così la quadruplice tipologia dell’agentività comportamentale qui proposta è generata rimpolpando l’ossatura dell’organizzazione di controllo a feedback con uno oppure due livelli esecutivi di presa di decisioni e di controllo che, nel caso dell’essere umano, potrebbero poi essere riorganizzati in una forma di agentività condivisa quando molteplici agenti razionali uniscono le proprie forze al fine di perseguire nuovi obiettivi (vedi Tabella 7.1). Gli studiosi di cognizione animale hanno indagato diverse abilità esecutive, tra cui la pianificazione delle azioni, il controllo inibitorio, il ritardo della gratificazione, l’aggiornamento comportamentale e altre ancora. Ma alcuni modelli della scienza cognitiva moderna le considerano non già abilità separate bensì componenti interconnesse di uno o più livelli generali di monitoraggio e di controllo esecutivi (per esempio, vedi Koechlin, Summerfield, 2007). Ho pertanto adottato l’architettura dei livelli integrati di operazione per evidenziare che vari processi esecutivi operano insieme, di concerto, come un sistema di controllo. L’obiettivo del livello esecutivo di prim’ordine è aiutare a prendere decisioni “migliori”, e si occupa per questo del livello operazionale (comportamentale-percettivo), includendo gli obiettivi, le azioni e i risultati dell’azione dell’agente. Il livello esecutivo di second’ordine – il livello riflessivo – è a propria volta un sistema di controllo, mirato in questo caso a prendere decisioni migliori persino migliori, e lo fa prestando attenzione al processo decisionale di prim’ordine, incluse eventuali discrepanze negli obiettivi e nelle proprie informazioni su una situazione mentre si sviluppa nel tempo.

			[image: ]

			Considerando quanto la specie umana differisce dalle altre, è forse sorprendente che il nuovo meccanismo implicato sia tutto sommato modesto. Ma questo è il suo miracolo: un cambiamento in apparenza modesto ha prodotto nuove forme di agentività capaci di nuovi traguardi di ogni genere. Uno dei segreti è l’ontogenesi estremamente protratta dell’essere umano, durante la quale gli individui costruiscono molte loro abilità cognitive mentre collaborano, comunicano e autoregolano con gli altri le proprie agentività condivise. Coordinarsi con altri individui verso obiettivi condivisi richiede di assumere il ruolo e la prospettiva degli altri sulle cose, e da qui scaturiscono rappresentazioni cognitive prospettiche e in definitiva oggettive, accompagnate da inferenze strutturate ricorsivamente. Interagire con gli altri in ogni tipo di agentività condivisa richiede poi agli individui di rispettarsi a vicenda come partecipanti equivalenti e di fidarsi l’uno dell’altro negli “accordi” da loro stipulati – dagli impegni congiunti alle norme sociali del gruppo – generando in definitiva relazioni strutturate da atteggiamenti e da emozioni normative. Quando imparano a partecipare con altri in agentività condivise, i bambini imparano anche a coordinare simultaneamente i tre modi di agentività potenzialmente coinvolti. Ne scaturisce un individuo che, insieme, ha potenziato sé stesso con le agentività condivise e, al contempo, vincolato la propria agentività individuale a coordinarsi con le numerose agentività condivise a cui partecipa.

			Questi tipi differenti di agentività sono comparsi in sequenza nell’evoluzione – da quella diretta a uno scopo a quella razionale a quella normativa socialmente – ciascuno dei quali si è fondato sul precedente (considerando che le specie su cui mi sono focalizzato formano una linea evolutiva continua; per un resoconto di come forme biologiche più complesse sono scaturite da forme più semplici nel tempo evolutivo, vedi Bonner, 1988). Possiamo quindi evocare ancora una volta la nostra metafora della cipolla: ciascuna forma derivata di agentività include le forme precedenti come strati interni, con nuove componenti aggiunte e integrate (forse trasformando le cose nel processo); nel caso dell’essere umano, per esempio, alcune azioni sensomotorie più semplici che esso svolge sono ancora organizzate da un’agentività diretta a uno scopo, e alcune delle sue azioni più complesse implicano i differenti strati che operano in simultanea a livelli differenti.

			Ci si potrebbe domandare se altri tipi di agentività non siano inclusi nella tipologia attuale. Di sicuro, piccole variazioni su questi temi esistono, ed è assai probabile che alcune specie di insetti e di uccelli – in particolare quelle più sociali – facciano le cose in modi un po’ differenti. Ma considerando l’insieme circoscritto di strumenti teorici che ho impiegato qui – organizzazione con controllo a feedback, livelli esecutivi di funzionamento, forme differenti di pianificazione e di presa di decisioni, controllo cognitivo – non vi sono poi molte altre possibilità. Tuttavia, forse questi processi componenti potrebbero essere riconfigurati in altri modi in altre specie, ed è altresì possibile che vi siano altri tipi importanti di agentività se, per dirigere e controllare le proprie azioni, gli organismi usano componenti diverse da quelle qui delineate.

			4. La comparsa evolutiva di nuove forme di organizzazione comportamentale implica sia una “modularità gerarchica” sia una “selezione a cascata”. Il comportamentismo e la psicologia evoluzionistica hanno ben poco in comune. Condividono però un aspetto: si concentrano entrambi su un livello di analisi piuttosto molecolare. È evidente nell’analisi stimolo-risposta dei comportamentisti, la quale è estremamente difficile da applicare al normale comportamento animale quotidiano, per esempio a quello di una lucertola a caccia di insetti: quanti stimoli e quante risposte sono coinvolti in questo comportamento, e come sono collegati tra loro? Quanto alla psicologia evoluzionistica, essa si concentra su meccanismi computazionali molto specifici; per esempio, se applicata alle lucertole, potrebbe presupporre un meccanismo specifico per calcolare la direzione di fuga di una formica. Ma la relazione con altri meccanismi necessari alla cattura della preda resta non specificata. Un meccanismo di calcolo della fuga può essere compreso appieno – e la sua evoluzione spiegata – soltanto specificando la natura della sua partecipazione alla più ampia attività di foraggiamento degli insetti. Un meccanismo per calcolare la direzione di fuga di una formica si evolverebbe, naturalmente, non già come fine a sé stesso ma per facilitare l’obiettivo gerarchicamente a monte, che è quello di catturare la preda. Considerare questo fatto evidente è importante. È infatti necessario per spiegare come mai il comportamento di una specie si evolve proprio in quel preciso modo – o così intendo sostenere.

			Immaginiamo una situazione in cui le condizioni ecologiche mutano e in cui gli individui di una specie non possono più procurarsi il cibo consueto. Il primo passo potrebbe essere la selezione naturale di individui che, perlomeno, hanno già qualche motivazione verso un altro cibo più disponibile. Questo processo selettivo avrà miriadi di effetti “a cascata” su altre componenti del comportamento. Infatti la capacità di fare ciò che serve per ottenere il nuovo cibo è soggetta a sua volta a pressioni selettive, come mezzi per quel fine di livello superiore. Così, se un organismo deve arrampicarsi sugli alberi per ottenere il nuovo cibo, e in precedenza si è arrampicato sugli alberi solo per sfuggire ai predatori, perlomeno alcuni individui potrebbero immaginare come cooptare le proprie abilità arrampicatorie per questo nuovo fine. Questo processo è definito in genere preadattamento (o esattamento), e possiamo anche immaginare un processo simile in cui l’organismo ancora non sa come arrampicarsi ma sviluppa le capacità deambulatorie di cui già dispone per salire in qualche modo sugli alberi. In entrambi i casi, il punto è che il bisogno di arrampicarsi in qualche modo con successo sugli alberi scaturisce dal livello superiore di ottenere nuovo cibo, e la capacità di arrampicarsi è comparsa senza alcun nuovo evento genetico. Allora, una volta che questo nuovo modello di foraggiamento è presente in un certo numero di individui, generazioni successive di individui saranno selezionate per abilità, di natura genetica, che facilitano il nuovo modello di foraggiamento, inclusa la capacità di arrampicarsi (in un processo il più delle volte chiamato “assimilazione genetica”). Se pensiamo in termini gerarchici, possiamo spesso vedere che il comportamento spiana la strada a un processo evolutivo, poiché nuovi obiettivi creano pressioni a cascata sulla capacità agentiva di un individuo di regolarsi, e questo potrebbe poi preparare la scena per un processo a venire di assimilazione genetica.

			Ho chiamato il modello di modularità risultante da questo approccio modularità gerarchica (una caratteristica di buona parte delle macchine complesse). Calcolare la direzione di fuga di un insetto e arrampicarsi su un albero potrebbero operare proprio come li immagina la psicologia evoluzionistica: come meccanismi computazionali dedicati. Tuttavia, questi meccanismi computazionali si sono evoluti perlopiù per obiettivi di livello superiore, e potrebbero poi essere stati cooptati da altri obiettivi di livello superiore, oppure impiegati modificandoli, agentivamente, per ulteriori obiettivi, anch’essi di livello superiore. In questo senso, la modularità riguarda competenze comportamentali impiegate nel perseguimento organizzato gerarchicamente di un numero potenzialmente grande di obiettivi di livello superiore, dove i cambiamenti evolutivi necessari per raggiungere un certo obiettivo (inclusa la creazione di nuovi moduli) sono “diretti” dall’alto. La modularità gerarchica è quindi responsabile di buona parte della flessibilità del comportamento di un organismo, poiché la Natura cabla in modo rigido gli obiettivi negli individui per garantirsi che certe cose siano fatte; poi però lascia loro immaginare come usare le competenze che hanno per realizzarli. La suddivisione del mondo in funzioni dominio-specifiche e dominio-generali – come la questione viene spesso inquadrata nei dibattiti contemporanei – stenta a cogliere queste strutture o questi processi.

			Propongo quindi di riconoscere la struttura gerarchica del comportamento per tutti gli organismi complessi, e di tenere sempre bene a mente questa struttura nella nostra analisi di particolari adattamenti o funzioni comportamentali. Se da un lato, per alcuni riflessi semplici, la struttura gerarchica molto probabilmente non è applicabile, nella stragrande maggioranza dei casi che qui ci interessano la struttura gerarchica è necessaria per spiegare l’evoluzione della flessibilità comportamentale e la sottostante organizzazione agentiva implicata.

			5. Cambiamenti nell’organizzazione agentiva del comportamento e della psicologia di una specie generano cambiamenti nei tipi di esperienza che essa è capace di avere (la sua nicchia esperienziale). Non esiste un unico ambiente per tutti gli organismi. Noi umani potremmo concepire un solo ambiente “oggettivo” per tutti gli organismi (perché è così che sperimentiamo il mondo). La realtà dei fatti, però, è che organismi differenti vivono in nicchie ecologiche ed esperienziali differenti: dipende da ciò di cui essi hanno bisogno per sopravvivere e prosperare. In questo processo, l’organismo percepisce, presta attenzione e conosce situazioni rilevanti per queste azioni. Ciascun organismo vive nella propria nicchia ecologica ed esperienziale, per come è determinata dalle sue capacità comportamentali.

			Questo fatto è evidente nel caso di adattamenti specifici di particolari specie: un uccello percepisce visivamente insetti in volo e li cattura in picchiata; un pipistrello ecolocalizza gli insetti in volo e utilizza tale capacità per dirigere il proprio volo verso la preda; i vermi “avvertono” o percepiscono l’odore del cibo; molti mammiferi non distinguono il rosso dal verde nella loro percezione visiva; invece buona parte dei primati, che devono distinguere i frutti maturi da quelli acerbi, distingue questi colori. La mia proposta è che sia all’opera qualcosa di analogo quando consideriamo tipi differenti di agenti: tipi differenti di organizzazione comportamentale agentiva generano tipi differenti di nicchie esperienziali. In particolare:

			■ I rettili e altri agenti diretti a uno scopo dirigono le proprie azioni verso obiettivi. Così facendo, non si limitano a percepire qualsiasi cosa incamerata dai loro organi percettivi; piuttosto prestano attivamente attenzione, per così dire dall’alto al basso o in modo centrifugo (top-down), a situazioni rilevanti per il proprio obiettivo. Poiché un obiettivo è una rappresentazione cognitiva di una situazione desiderata, l’attenzione dell’organismo deve essere diretta non a oggetti o ad azioni ma a situazioni ambientali, in particolare a quelle che rappresentano opportunità oppure ostacoli per raggiungere l’obiettivo.

			■ Gli scoiattoli e altri agenti intenzionali operano, oltre che con un livello di funzionamento operazionale (percezione-azione), con un livello esecutivo di presa di decisioni e di controllo. Questo modo di funzionare genera una nicchia esperienziale che include, oltre alle situazioni rilevanti nel mondo, il livello di funzionamento operazionale proprio dell’individuo, nei termini dei suoi obiettivi, delle sue azioni e dei suoi risultati. Ho così ipotizzato che potremmo concepire i mammiferi e altri agenti intenzionali come esseri coscienti, che non solo agiscono verso obiettivi in modo flessibile ma che, in un certo senso, sanno cosa stanno facendo.

			■ Le grandi scimmie e altri agenti razionali vivono in una nicchia esperienziale in cui le situazioni rilevanti sono spesso determinate dalle relazioni causali e intenzionali tra entità nell’ambiente esterno. Nel caso delle grandi scimmie, queste relazioni scaturiscono dal fatto che esse attribuiscono la causalità delle proprie azioni a eventi esterni e l’intenzionalità del proprio pensiero e della propria pianificazione ad agenti esterni. Questo processo di attribuzione è reso possibile da un livello esecutivo (riflessivo) di second’ordine, che permette alle grandi scimmie di accedere ai propri processi esecutivi di prim’ordine. La nuova nicchia esperienziale delle grandi scimmie include, quindi, relazioni sia causali sia intenzionali nel mondo esterno e il loro stesso funzionamento psicologico sul livello esecutivo di prim’ordine, quello della pianificazione, della presa di decisioni e del controllo cognitivo.

			■ Gli esseri umani operano come agenti normativi in agentività condivise di vario tipo al fine di perseguire obiettivi condivisi, e ciò richiede che essi si coordinino mentalmente con altri agenti razionali. Questo modo di operare, la cui ontogenesi dura diversi anni, porta gli individui a costruire, come nicchia esperienziale inedita ed esclusiva di specie, un mondo oggettivo-normativo – in contrasto con le prospettive e i valori soggettivi dell’individuo –, un mondo che stabilisce indistintamente e con imparzialità per ognuno qual è la cosa giusta in cui credere o da farsi. Questo modo di operare genera anche l’oggettivazione di vari tipi di “accordi” nelle strutture sociali e istituzionali di una cultura (quali denaro, marito), che acquisiscono pertanto un potere deontico; e genera anche una nuova forma di autocoscienza in una prospettiva sociale.

			A mio avviso, la comprensione del processo di evoluzione comportamentale e di come essa struttura la nicchia esperienziale dell’organismo mina alla radice qualsiasi posizione filosofica che assegni un ruolo privilegiato alla nicchia esperienziale umana come descrizione accurata e oggettiva dell’ambiente a cui tutti gli organismi si stanno adattando. Noi umani possiamo dire che esiste un mondo oggettivo, e organismi differenti percepiscono differenti aspetti di quest’ultimo. Ma ciò significa solamente che possiamo comparare il nostro mondo con quello che noi crediamo sia il loro mondo (forse sulla base di prove scientifiche). Ciascuna specie di organismi vive nella propria nicchia ecologica, e quindi nella propria nicchia esperienziale, e il discorso vale naturalmente anche per l’essere umano, inclusi gli scienziati e i filosofi. Comunque sia, il punto essenziale è che la Natura seleziona più direttamente le azioni adattative, e che ciò dirige ogni aspetto dell’evoluzione della psicologia di un organismo, inclusa la sua nicchia esperienziale.

			6. L’agente decisionale è necessario, e non è un omuncolo, perlomeno non in senso negativo. Il riduzionismo è un imperativo per molti scienziati e filosofi, e ha una sua utilità, specialmente nello stabilire connessioni tra campi di studio differenti. Talvolta, però, la riduzione elimina il fenomeno di interesse. Così, i modelli di scienza cognitiva fondati sulla metafora del computer o su spiegazioni neuroscientifiche spesso non lasciano spazio a un agente decisore. Se un modello ha un decisore che non è qualcosa di meccanico, viene chiamato in causa l’“omuncolo”, e si tenta di eliminarlo. Credo tuttavia che, per i fenomeni più importanti della psicologia, l’agente decisore non possa essere eliminato senza che quei fenomeni vadano persi. Un’analogia con la storia della biologia sarà istruttiva.

			Nei secoli diciottesimo e diciannovesimo, quando gli scienziati stavano scomponendo ogni sorta di oggetto e di sostanza nei loro elementi chimici e persino atomici, ci si chiedeva se gli esseri viventi fossero composti degli stessi elementi di ogni altra cosa. Il fatto che le cose non viventi fossero inerti fino a quando non si agiva su di esse, e che invece le cose viventi producessero spontaneamente le proprie azioni, suggerì ad alcuni scienziati un élan vital, una qualche sostanza o energia vitale che animava le cose viventi. Ma, come risultò, tale slancio vitale non esisteva. La spiegazione, come oggi sappiamo, è che le cose viventi sono costituite dalle stesse sostanze delle cose non viventi. Ma queste sostanze sono organizzate in modo speciale, tale da trasformare, in definitiva, l’energia del sole che alimenta i processi energetici della vita, quali la crescita, la riproduzione e, nel caso degli animali, il comportamento.

			La forma di quella spiegazione può essere applicata anche al livello psicologico. Un agente è un genere di omuncolo o di élan vital a monte della produzione delle azioni individuali? No, a monte della produzione di azioni agentive nell’individuo non vi è una nuova entità, quale un omuncolo, bensì un particolare tipo di organizzazione psicologica in cui l’individuo presta attenzione a situazioni rilevanti per l’obiettivo, prende decisioni e autoregola il processo. Non tutte le azioni sono prodotte in questo modo. Potremmo non aver bisogno dell’agentività per spiegare le azioni della pianta carnivora Venere acchiappamosche o dei batteri, ma solo degli stessi principi energetici che spiegano la loro crescita e la loro riproduzione, e altre loro funzioni di sostegno alla vita. Ma per spiegare come gli organismi si comportano in modo flessibile ed efficiente in nuove circostanze ambientali ci serve un nuovo principio comportamentale, e quel nuovo principio è un’organizzazione psicologica di agentività basata sui principi del controllo a feedback. Non abbiamo bisogno di una sostanza misteriosa, ma solo dell’individuo vivente che agisce sul mondo attraverso la struttura di un tipo particolare di organizzazione comportamentale e psicologica.

			Per alcuni scienziati e filosofi è difficile concepire un decisore psicologico che non sia totalmente riducibile a una causalità biologica o fisica. Ma questa è la ragione per cui il mio resoconto ha preso le mosse dalle macchine. Una delle grandi scoperte del ventesimo secolo è che macchine fatte esclusivamente di componenti non viventi possono produrre azioni che sono, per molti aspetti importanti, simili a un agente. Si comportano così non già grazie a qualche nuovo componente ma in virtù di una nuova forma di organizzazione con controllo a feedback. Ciò solleva quindi la domanda complicata: le macchine sono, o potrebbero essere, degli agenti reali? Se consideriamo solo le macchine esistenti, è ragionevole lo scetticismo. La vera sfida, dunque, è specificare che cosa potrebbe mancare alle macchine se le compariamo agli organismi viventi, e ritorniamo agli omuncoli o a qualcosa che assomiglia loro. Ma ribadisco: l’analogia con il vitalismo è istruttiva. Se ci domandiamo se il mescolare varie sostanze a base di carbonio in una ciotola in modi organizzati particolari produrrebbe la vita, si ripresenta lo stesso dilemma. Io credo che ciò che distingue più chiaramente gli organismi agentivi dal comportamento delle macchine – per come sono attualmente configurate – è il modo in cui gli agenti viventi prestano con flessibilità attenzione a situazioni rilevanti – opportunità e ostacoli verso i loro obiettivi e valori – che sono entrambi strutturati da, e a loro volta strutturano, le loro azioni dirette a uno scopo: la loro percezione e i loro processi cognitivi sono fusi integralmente con le loro azioni dirette a uno scopo. Potremmo forse aspirare a un futuro in cui macchine organizzate in questo modo più integrato saranno impiegate per facilitare le attività umane più disparate.

			Credo, quindi, che impiegare con efficacia meccanismi psicologici in situazioni nuove – per le quali i processi evolutivi non possono predisporre l’individuo nel dettaglio – richieda un agente. Ed è questo il punto. Poiché non può prevedere i dettagli di situazioni future in cui un individuo potrebbe imbattersi, la Natura ha costruito alla base un’organizzazione psicologica di agentività che permette all’individuo di prendere le proprie decisioni e di autoregolare le proprie azioni in vista di obiettivi che, in definitiva, la Natura stessa ha costruito. Il concetto di agentività implica dunque elementi a un tempo deterministici e spontanei. Le capacità di un organismo di agire agentivamente sono comparse, nel corso della filogenesi, attraverso processi di evoluzione mediati dalla selezione naturale e, nel corso dell’ontogenesi, attraverso processi di espressione (epi)genetica: sono quindi profondamente determinate. Ma queste capacità devono, inoltre, essere esercitate sul momento, e abbiamo quindi bisogno di un agente psicologico il cui tratto definente è la creazione di scelte comportamentali spontanee e indipendenti. La Natura può determinare le mie capacità di usare una lingua, ma non determina ciò che io dico. Attraverso processi normali di evoluzione per selezione naturale, la Natura ha creato forme di organizzazione agentiva che permettono agli individui di agire in modo autonomo.

			In conclusione, ecco la mia proposta. Ogni disciplina scientifica esordisce da un dominio proprio, da un principio primo, come direbbe Aristotele. Nella biologia, quel dominio proprio o principio primo è la vita: sostanze fisiche organizzate in modo particolare per svolgere particolari funzioni per l’organismo. Nella psicologia, a seconda delle proprie preferenze teoriche, quel dominio proprio o principio primo potrebbe essere il comportamento, oppure la mente. Ma il candidato che preferisco sarebbe l’agentività, proprio perché essa è il quadro organizzativo entro cui operano i processi sia mentali sia comportamentali. Nel modello teorico che propongo qui, l’agentività può assumere una gamma specificabile di forme, che variano lungo un numero specificabile di dimensioni. Ciò fornisce una gamma di strumenti analitici per costruire modelli di organizzazione comportamentale più specifici nelle diverse specie animali. O perlomeno questo è il programma.

		





		
			 

			Appendice A

			Pur essendo scomparso come teoria a cui ognuno aderisce esplicitamente, il comportamentismo ha influenzato il contesto linguistico con il quale molti ricercatori ancora si riferiscono al comportamento animale. In sostanza, il linguaggio di stimolo e risposta adotta il punto di vista dello sperimentatore sulla situazione sperimentale, poiché egli conosce l’obiettivo dell’organismo, che nella situazione sperimentale è in genere ottenere del cibo. Egli presenta all’organismo uno stimolo (una situazione discrepante rispetto al suo obiettivo, per esempio del cibo fuori della portata di mano), e la percezione o la comprensione dello stimolo da parte dell’organismo non è un problema. La teoria del controllo inizia dall’(dagli) obiettivo(i) dell’organismo e dalla sua percezione e dalla sua attenzione alla situazione. Essa interpreta l’organismo non già come rispondente a uno stimolo, bensì come volto a realizzare obiettivi, e che impiega la propria percezione e la propria attenzione alla situazione per prendere decisioni comportamentali efficaci (e che impara dal feedback quali azioni sono migliori per realizzare gli obiettivi adeguati alle situazioni). La precedente tabella riassume le terminologie alternative.
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			Appendice B

			Le mie scelte delle specie modello sono state in una certa misura influenzate dall’esistenza di dati sperimentali rilevanti. Comunque, in alcuni casi i dati erano pur sempre più esigui di quanto sarebbe stato ideale. Il problema non è che non vi siano dati sufficienti sul comportamento animale in generale, ma che i dati esistenti spesso non sono quelli giusti per rispondere alle domande che io mi sto ponendo. Così i molti dati ricavati dall’ecologia comportamentale e dalla teoria dell’apprendimento associativo sono interessanti e importanti di per sé, ma spesso non affrontano questioni che hanno una rilevanza diretta per i processi cognitivi e l’agentività. È quindi importante che i ricercatori di cognizione animale – con i loro metodi e le loro prospettive più in linea con la psicologia – amplino il più possibile il numero di specie oggetto di indagine. Ma un qualsiasi ricercatore più di tanto non può fare, se consideriamo le chiare limitazioni di tempo, di risorse e di accesso alle specie rilevanti. Come possibile approccio a questi problemi, un’iniziativa interessante – benché al momento limitata ai primati – è un progetto in cui differenti ricercatori nel campo animale possono proporre esperimenti comparati su un sito web, e poi altri ricercatori possono raccogliere dati dalle specie di loro competenza e condividerli (Many Primates, https://manyprimates.github.io; vedi anche l’Atlas of Comparative Cognition, https://acc.clld.org). In questo modo, i ricercatori di psicologia animale potrebbero mettere in comune le proprie competenze e risorse per svolgere studi comparati su larga scala focalizzati su particolari processi psicologici (per esempio come in MacLean et al., 2014, cap. 3, che offre un possibile progetto che non si limita ai soli primati; vedi anche Many Primates, 2019a, 2019b).
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			Maynard-Smith, J., Szathmáry, E. (1995), The Major Transitions in Evolution. Oxford University Press, Oxford.

			McGrew, W.C. (2010), “Chimpanzee technology”. In Science, 328(5978), pp. 579-580.

			McKinney, M.A., Schlesinger, C.A., Pavey, C.R. (2014), “Foraging behaviour of the endangered Australian skink (Liopholis slateri)”. In Australian Journal of Zoology, 62(6), pp. 477-482.

			Mead, G.H. (1934), Mente, sé e società. Tr. it. Giunti, Firenze 2010.

			Melis, A., Altricher, K., Schneider, A., Tomasello, M. (2013), “Allocation of resources to collaborators and free-riders by 3-year-olds”. In Journal of Experimental Child Psychology, 114, pp. 364-370.

			Melis, A.P., Call, J., Tomasello, M. (2006), “Chimpanzees (Pan troglodytes) conceal visual and auditory information from others”. In Journal of Comparative Psychology, 120(2), pp. 154-162.

			Melis, A.P., Hare, B., Tomasello, M. (2006), “Engineering cooperation in chimpanzees: Tolerance constraints on cooperation”. In Animal Behaviour, 72(2), pp. 275-286.

			Melis, A.P., Hare, B., Tomasello, M. (2009), “Chimpanzees coordinate in a negotiation game”. In Evolution and Human Behavior, 30(6), pp. 381-392.

			Melis, A., Schneider, A., Tomasello, M. (2011), “Chimpanzees share food in the same way after individual and collaborative food acquisition”. In Animal Behaviour, 82, pp. 485-493.
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Figura 5.2 La presa di decisioni razionale nelle grandi scimmie attraverso due livelli
di controllo esecutivo. Le componentiin grigio sono identiche, o analoghe, a quel-
le degli agenti intenzionali. La componente in grigio pit scuro in alto rappresenta
illvello di second'ordine (riflessivo) ~ esclusivo delle antropomorfe - della presa di
decisioni esecutiva (P-D) e dell'autoregolazione (AR).
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Figura4.2 Organizzazione dell'agentivita intenzionale nei mammiferi. Le compo-
nentisu sfondo grigio sono identiche, o analoghe, a quelle dei rettil e di altri agenti
diretti a uno scopo (con alcuni cambiamenti interni, per esempio un tipo nuovo di
presa di decisioni). Le componenti in corsivoin alto rappresentanoil livello esclusivo
dei mammiferi della presa di decisioni esecutiva (P-D) e del controllo cognitivo (CC).
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Figura 4.1 Mammifero
primitivo immaginario
di 200 milioni di anni fa.
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Figura 3.1 Urbilaterio primitivo immaginario risalente a circa 500 milioni di anni fa.
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igura 5.1 Una grande scimmia primitiva immaginaria risalente a circa 20 milio-
ni di anni fa.
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Figura 3.4 L'organizzazione dei sistemi di controllo a feedback per agenti diret-
1i a uno scopo.
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Figura 2.1 Organizzazione semplice di controllo a feedback di un sistema HVAC.
La freccia grigio chiaro che punta verso |'alto ¢ il feedback dagli effetti dell’azione

alla percezione.
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Figura 6.3 Umani moderni immaginari risalenti a circa 100.000 anni fa.
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Figura 6.1 Uomini primitivi
immaginari risalenti a circa
400.000 anni fa.
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Figura 6.2 L'agentivita congiunta come agentivita razionale cooperativa. Com-
prende tre modi separabili di agentivita, qui rappresentati come agente razionale
“io", agente congiunto “noi” e agente di ruolo “me"”. Ogni elemento di questo
schema & molto semplificato. Ulteriori spiegazioni si trovano nel testo.
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Figura 2.3 Albero evolutivo che posiziona le specie su cui mi sto concentrando qui,
vale a dire i taxa e le specie nel bordo pit a destra: urbilateri, lucertole, scoiattoli,
scimpanzé e uomo. | non agenti sono scritti in tondo; gl agenti diretti a uno sco-
po sono in corsivo; gli agenti intenzionali sono su sfondo grigio chiaro; gl agenti
razionali su sfondo grigio scuro; e gli agenti socialmente normativi in maiuscolo su
sfondo nero. Tutte e ramificazioni dirette a sinistra (tratteggiate) sono specie di cui
non i siamo occupati, con alcune ipotesi sul loro stato agentivo (indicato dallo stile
del carattere), in alcuni casi tramite processi di evoluzione parallela.
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Figura 3.2 Vertebrato primitivo immaginario risalente a 350 milioni di anni fa.





