
Teoria delle decisioni post-bayesiana
di Aldo Rustichini

1. Introduzione

1-modello di itàattesa. ato in forma assiomatica in~
gt [1954 o in nscombe e Aumann 63), è il modello tradizionale
di sce ta in condizioru incertezza. uesta teoria è convincente_per
1tuaz1oni relativamente sem lici ma iù difficile e
modello appropriato e comportamento di un individuo che si trovi
ad affrontare un problemanuovo,potenzialmente corpo,_e Gr5.
-tUi-a- iricertà.' Còiiie"..pu.CwiuéstO iodividuo formulare precisamente il
suo spazio degli stati o le sue preferenze su lotterie, su atti? Per for­
nire una risposta a queste domande, i modelli a cui abbiamo accen­
nato si basano su due assunzioni fondamentali, che esamineremo da
vicino. Si noti comunque, prima di proseguire, che queste due assun­
zioni sono mantenute in sviluppi più recenti della teoria delle decisio­
ni in condizioni di incertezza, come per esempio nella teoria della
non-exp~cted, tzlziy.

La rima assunzione è che l'agente ha a disposizione una lista
completa egli stati del mondo che si escludono a vicenda. Per di
più, ed è ciò che è più rilevante dal punto dì Vista del comportamen­
to, e li -la ertezza so ettiva che la sua lista sia com !eta.

a econd assunzione è che il comportamento_sotto incertezza
sia regolato in base ad una robabilìtà so ettiva entel'ormula
sopra o spazio eg stati, per quanto complesso sia questo spazio;e
che la nuova informazione che via v._i~_si renc;k_qjspooibile sia tradotta
in_successiverevisionidi questa.probabilità iniziale

Questedueassunzioni, sono_ragionevoli-_se-supponiamo_chela­
gente si trovi in un ambiente la cui descrizione si può ridurre a po-
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-
che componenti e che si ripete nel tempo in modo sostanzialm l' . , . ente1immutato; in altre parole, se supponiamo che [ambiente sia semplice'
stazionario. È nostra opinione che la maggioranza dei problemi ciìe j
sono interessanti per un ec~norrusta non appartenga a questa catego. :
ria. Le varie ricerche che discuteremo partono dal tentativo di inde-11

bolire questa premessa di fondo, e in particolare le due assunzioni ;
che abbiamo appena discusso. 1

'
2. Modelli partizionali e non partizionali ·

··l
lni. d . . . di . I diz1amo a un primo tentativo m questa reztone. n un mo e . i

lo non partiziqngle lu_tnmura infurmativa che è a disposizioneàefi'a.
ente non è enerata artizione dello s azio degli stati (per
maggiori dettay 'i, ma anche per una illuminante · scuss1one questo
modello e delle sue basi concettuali, vedi Dekel e Gul (1996)). '.

Questo a prima vista può sembrare strano. L'informazione, presu­
mibilmente, uò essere ricondotta a se ali esterni eh · cevut

_dal'agente- dd ogi segnalecorrisponde in.so«oinsiemedelo spazio
degli sai nel qu e il segnale è_ gener_a_t.9, e la combinazione dei diver­
si segnali genera una partizione dello spazio stesso. _Il punto che · 1
modelli non partizionali vogliono catturare però è che il process? di
elaborazione della informazione (cioè, del processo di elaborazione
dei segnali) non_avviene necessariamente senza errori,_oinconsistenze
da pane del soggetto

Prendiamo, per illusrra=to punto e per introdurre la nostra
discussione successiva, un sempi molto semplice. Abbiamo d~-

_ti di natura, a e b. Il mo e o che presenteremo ha una ben nota
Interpretazione, che consiste di una storia in cui appaiono un cane
Sherlock Holmes: per i dettagli, vedi uno dei numerosi papers n~lla
letteratura, per esempio Modica e Rustichini [1994J.~­
maker,_posso distinguere fra i due stati io base a 110 segoale..c.oo-rtce-

_vo_se_e_solo_se_g_avviene. Ad_a_vedo_il segnale, e quindi.soch4
cc@sso EE, però, non vedo nessun segnale:. e cosìaccade ch"?
dimentichi, o ignori, che questo farto implicache.a.nonpuò_esse
dunque considero ancora a e b.possibili. La mia struttura inforwat1Y3
1n questo caso è non artizionale. Per riassumere in modo più forma:
e, se insiemedeg' T -le i ili i certo s e
,denotato da Pll, abbiamo:

2= {a,b}
Pa) = {a},P(b) = {a,b};
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che 3ppus.un modello non partizionale. Cosa implica questo in
termini quello che conosco? Definiamo come di consueto K : 2n
> 2"° con

Dunque, · · · · · · · cui io
l'evento E è. . p: ·, termrmaroo ms
cioè KK {a} 'roviamo che:

K(K {a} =K{a} = Kb) =
ue a b non solo non so dopotutto, a non è

vero a ,ma anc e non so cli non sapere che a è vero.
Perché pensiamo che questo non sia molto convincente? Abbia­

mo visto che:

K{E} =
cioè che io non so mai che b è accaduto. Ma allora si trova facilmen­
te che l'insieme degli stati in cui so cli non sapere b è

K(-, K( {b})) = K (.Q) = 2

cioè io so in ogni staio di non sapere b. Quindi io non so di non
sapere a, ma an he so che non so non a Ma a e non a saoa solo due
facce_della stessa medaglia, Come è possibile che qualcuno abbia in

mente a, senza anche avere io mente la possibilità della sua. negazio-
ne? ueste osservazioni su eris n un · i tur er
concetto en ormulato di inconsapevolezza (unawareness), e perciòjjpp; isweesia di Simmetria} Io sono consapevole di una proposizione se
e solamente se sono consapevole della sua negazione. . .

Siamo ora pronti per una trattazione formale del concetto di In­
consapevolezza.

3. Inconsapevolezza

Piuttosto che coneyenti lavoreremo con proposizioni, ma il lega­
me&a 1 due modi cli dare un modello formale conoscenza è chia­
ro: ['insieme degli stati del mondo dove una proposizione è vera è
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J'evento che corrisponde a quella proposizione p
lEzioni anima» e l'imosténe dlii ah éj,"""i,ta
elezioni anticipate. e mon ° lI1 cui ci sono

Ora . ~ssiamo dare una definizione formale:
efnizionà: Io non sono consapevole di un e

, . vento se non Inon so non sa er e cos1 VIa a in mium O so,
Ne_segue anche, naturalmente, che_io_sana_ ~

1 di ' ---- coosapevn, ,1jccseo9"g3229pgl, e co@i. e ..) r ragroru terni hquesto concetto è difficile da rendér'ein modo forma] 1-r . e e
bb. . 1 d e_;_; . e. mram, come

at o1amo appena vsto, la_ detnizione di essere inconsapevleaba
negazione nchiedo · (o uoa dic · ·
· · di · · di bb · - ~uownesl[al_ senter_ uig sarete necessaria una lgicg ifui

..._Qui 1 ass10ma di simmetria_viene m ruuto: _s1 può infatti dimosrrare.
èhe con uesto assioma se non so u~cosa e non so di non sa ~
ora anche ogni altro passo successiyp sarà vero: non so di non sa:

pere di non sapere... p_er. ognj iterazione.
Oltre ad essere intuitivamente convincente, dunque, l'assioma di

simmetria è una condizione importante per la costruzione della intera
teoria.

Lasciamo ora al lettore il compito, nel caso che voglia, di leggere i
dettagli della teoria in Modica e Ruscichini [1994; 1996]; ma \'edi
anche Dekel, Llpman e Rustichini (1998), e procediamo invece ad:
esaminare alcuni dei problemi, estensioni ed applicazioni. '
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quello di menzionare all'agente l'evento in questione Se l'evento è
impreved1bl1e1 allora egli certamente prenderà il nostro accenno come
un commento incom rensibile. Al contrario se l'evento era solo im­
previsto il suo atteggiamento cambierà radicalmente, perché ora e ·
comprende quello che gli abbiamo detto e ripenserà alla sua stima
delle probabilità.

Naturalmente, una volta posta in questi termini, vediamo che la
discussione fino ad ora riguardava eventi imprevedibili. Inoltre la di­
stinzione fra eventi imprevisti ed eventi con bassa probabilità diventa
più vaga ed imprecisa. Purtroppo questo secondo tipo di eventi sem­
bra avere poco interesse. La_probabilità,sipuòdire,èzeroononlo
~- E se è zero, allora l'even~rjl_~vantç,. e può_essere ignorato.
. Quesra semplice affCcroaziaoè erò non è del tutto vera. In partico­
lare può non esserlo se le conseguenze che l'agente si trova di &aoce
sono di natura del tutto diversa. Può darsi, per esempio, che il no­
stro agente dia a fama e gloria un peso del tutto diverso, superiore in
ogni ordine, a quello che dà al pane. O, dall'altro lato, può dare alla
possibilità di andare in bancarotta un peso superiore ad ogni altra
considerazione. Una teoria delle decisioni in queste situazioni è svi­
luppata in Modica e Rustichini [1996]. Uno dei risultati più impor­
tanti è che dal unto di vista di un osservatore esterno l'individuo si
com orterà come ua cuno e e ha una utilità che di ende dalla ro­
abilità_una forma speciale di utilità che dipende dallo stato)_In
articolare. iù im ro a i e è l even i' utilità i norerà ­

ne delle conseguenze. Una teoria della utilità di questo tipo, che pos­
siamo chiamare beliefdependent, è parte dell'analisi in Modica e Rusti­
chini [1996).

5. Teoria delle decisioni in situazioni complesse
1

Abbiamo esaminato fin qui un modello epistemico alternativo di
conoscenza in cui gli agenti ossono cansapeva)i di tuttg.
Proce · amo ora a esaminare la s onda assunzi 1e, e cioè che la
celta in condizioni di incertezza sia sem re asata su robabilità SO! ­
ettive. Consideriamo un individuo che de e com iere una scelta a
ue possibili azioni. )opo che a fatto la sa scelta, natura sceglie a

sua volta uno dei ossibili tati e l'individuo riceve n a amento
~y_off.)..bl\~to_L_aJ_quzi~"s.ullo...s1ata..di..n.atuta.. ~e il proces~o
che_natura uaper scegliereglistati è_ notoal'individuo, alora la te@­

_ riadella uulia arresa è una f@ora plausibile,anche.se.on.una.predi­
zione perferia, delsuocomportamento.



azys_ .
se · tazto

Prima di tutto, questo comportamento_segue unaprocedura_in.
credibilmente comgessa. Quindi, questo mod~il? può essere-1ltlle..co­
me un mollo nRa@@vo,_ma è meno credibile come modelo_ d
scrittiyo. Si può ohjett~re che ;uesto è in realtà un modello di tipo r
i/, o che vuole darema de~ ciziane idealizzata della realtà.eds
quindi dovremmo solo .occuparci delle predizio!}i che esso fornisce
circa le probabilità sgggettive e~ttamonto, e non diCa ]j ìiii,

.... cesso dì decisione stesso Quest erò orta ad una secondadifficgi ameno chelaprobabilitàsoggeiva-sia-nota-al-teorico,-.le-predi
zioni sul comportamento.per.ogni.tempo.finito (al di là della predi­
zione ovvia, ma debole, che l'individuo non sceglierà azioni domina­
te) sono pochissime, Si può anche obiettare chel'interesse in q.uesto

o deriYa dalle recliz1oru as to · e. Questo punto conduce ad
una r a diffico '. In una situazione relativamente semplice.un.age
te ba esiano i cui rior contiene il vero valore _del p;iramett.o ap&n·
derà · vero v ore asintoticamente, e. quindi asintoticamente si com­
porterà come se conoscesse il vero valore. Ma in un ambiente abba­
~tanza complesso d~~sta_ intuizione non è pjù vera. Ancor più gca\!f è

-.il.latro .che_le._p;:e. JW.nJ._dd.iu.tlJ!.9.,_ç.9.odiziooali _alla...s.tar.ia..osseDtata,
non convergono alla verità. ··
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assata non sia inferiore a uello asse nato alla evidenza resente e
può essere interpretato come una condizione_di_memoria_perfetta.
Dimostriamo che con queste assunzioni il_coporamento del['àgere
ha_una semplice ray resentazione,_chesi_può_esprimere_come una
revisione 1 pesi assegnaa e verse azioni. Asintoticamente viene
scelta un azione otumale, che coincide con l'azione che massimizza
una Trasformazione crescente dellat@lita attesa. Con una versione più
forte del terzo assioma si ottiene che le procedure dell'agente sono
semplicemente trasformazioni monotoniche del replicator dynamic.
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