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Ingress

Kunstig intelligens kan i dag formulere resonnementer som fremstar innsiktsfulle,
menneskelige og troverdige - uten at vi vet om det finnes noen forstaelse bak ordene.
Det er ikke forst og fremst et teknisk problem. Det er et myndighetsproblem:
Mennesker har alltid mgtt overbevisende sprak som et tegn pa et sinn, og lar derfor
spraklig overbevisning gli over i tillit, autoritet og delegert makt. Nar Al na beveger seg
fra skjermen og inn i fysiske maskiner som kan handle i den virkelige verden, endres
konsekvensene av denne forvekslingen fundamentalt. Dette essayet argumenterer for at
fremtidens forsvarlige AI ber bli suveren i presisjon, men forbli underordnet
i myndighet - og at arkitekturen som handhever dette skillet, er en industriell mulighet
Norge og Norden er uvanlig godt posisjonert for a gripe.

Fem hovedpastander

1. Intelligens er ikke det samme som bevissthet.

2. Overbevisende sprak er ikke bevis pa forstaelse.

3. Menneskelig tilstedeveerelse er ikke automatisk meningsfull menneskelig
kontroll.

4. Fysisk Al krever dokumenterbar myndighet, ikke bare teknisk kapasitet.

5. Fremtidens forsvarlige Al ma vaere suveren i presisjon og underordnet i
myndighet.

Innledning: Spgrsmalet maskinen ikke kan avgjgre for oss

Jeg innledet en samtale med en avansert sprakmodell med et tilsynelatende enkelt
sporsmal: Vet du hva som er ekte?

Spegrsmalet var ikke ment som en test av modellen, og heller ikke som et forsgk pa a fa
en maskin til & erkleere seg bevisst. Jeg ville undersgke noe mer grunnleggende: Hva
skjer med var forstaelse av virkelighet nar et teknisk system kan formulere refleksjoner
og analyser som fremstar bdde sammenhengende, innsiktsfulle og menneskelige?

Samtalen avdekket ingen skjult maskinbevissthet. Den avdekket noe viktigere: hvor lett
vi mennesker lar spraklig overbevisning gli over i forestillingen om forstaelse, og hvor
raskt forestillingen om forstaelse blir til tillit, autoritet og til slutt delegert makt.

Der ligger var tids egentlige Al-spgrsmal. Det avgjgrende er ikke om maskinen kan
fremstd intelligent. Det avgjerende er hva mennesker lar den fa gjere fordi den
fremstar intelligent.

Vi star derfor ikke bare overfor en teknologisk omveltning, men overfor en
epistemologisk, politisk og institusjonell utfordring: Hvordan skal vi vite hva som er
sant, hvem som handler, pa hvilket mandat handlingen skjer, og hvem som beerer
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ansvaret nar stadig flere vurderinger produseres eller utfgres av systemer som ikke
selv kan stilles moralsk til ansvar?

Essayets hovedtese er enkel: Fremtidens forsvarlige AI ber kunne bli suveren i
presisjon, men ma forbli underordnet i myndighet. Det betyr ikke svak eller passiv
teknologi. Det betyr kapable systemer med avgrenset mandat, dokumenterbar
virkelighetskontakt, kontrollert handlefrihet og en myndighetsstruktur som aldri
forsvinner inn i modellen.
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DEL | — VIRKELIGHET ETTER DEN SYNTETISKE VENDINGEN

1. Det som er ekte, og det som bare virker ekte

Ordet «ekte» rommer flere forskjellige spgrsmal. Noe kan vaere fysisk ekte: Det finnes
uavhengig av hva vi tror om det. En pastand kan veere faktisk sann: Den stemmer med
tilgjengelige og etterprgvbare bevis. En folelse kan veere oppriktig ekte: Den oppleves
reelt, selv om fortolkningen kan veere feil. Og noe kan veere meningsfullt ekte:
Kjeerlighet, sorg, lojalitet og ansvar lar seg ikke fullt ut redusere til malbare stgrrelser,
men har reelle konsekvenser for liv og samfunn.

Kategoriene overlapper, men er ikke identiske. Et syntetisk bilde kan dokumentere en
sann idé. En ekte video kan veere redigert til & formidle en lggn. En opplevelse kan
veere dypt oppriktig og bygge pa feil informasjon. Et Al-generert svar kan veere korrekt
uten at systemet har forstatt sannheten slik et menneske forstar den.

Det er derfor utilstrekkelig & sperre om innhold er «ekte» eller «falskt». Vi ma spgrre:
Hva er innholdets opprinnelse? Hva bygger pa direkte observasjon, hva er utledet, hva
er antatt? Hva kan verifiseres uavhengig? Hvem har interesse av at innholdet blir trodd,
og hvilke konsekvenser fglger dersom det er feil?

I en verden av generativ teknologi blir sannhet mindre synlig i overflaten. Den ma
gjenfinnes i dokumentasjonen, opprinnelsen, sporbarheten og muligheten for motbevis.
En formulering fra den innledende samtalen ble derfor staende:

Det som er ekte, taler tid, spgrsmal, motbevis, uavhengig kontroll og nsermere
ettersyn. Det som bare virker ekte, trenger ofte hastverk, frykt, blind tillit eller
at kritiske spersmal stoppes.

Dette er mer enn en filosofisk maksime. Det er et designprinsipp for sikkerhetskritisk
teknologi: Et system som ikke taler etterprgving, ber heller ikke fa avgjgrende
myndighet.

2. Den overbevisende fremstillingen som epistemisk risiko

Mennesket mgter normalt sprak som et tegn pa et sinn. N&r noen svarer presist,
reagerer pa nyanser og tilsynelatende forstar vare fglelser, antar vi naermest
automatisk at det finnes en opplevende person bak ordene. Denne slutningen har veert
rimelig gjennom nesten hele menneskets historie — sprak har kommet fra mennesker.

Generativ Al bryter denne forbindelsen. For feorste gang kan store mengder
sammenhengende og situasjonstilpasset sprak produseres uten at vi vet om det finnes
noen subjektiv erfaring bak produksjonen. Vi mgter en spraklig overflate som aktiverer
vare sosiale instinkter, men uten den biologiske og mellommenneskelige historien disse
instinktene er utviklet for.

Det skaper en asymmetri: Maskinen kan fremsta som om den forstar mennesket, mens
mennesket mangler innsyn i hvilken prosess som faktisk produserte svaret. Det gjor
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ikke svaret verdilgst, men det tvinger oss til & skille mellom fire forhold: spraklig
kvalitet, faktisk korrekthet, funksjonell problemlgsning og subjektiv forstaelse. Et svar
kan veere spraklig utmerket og faktisk feil. Det kan veere riktig uten at systemet har
noen opplevelse av hva sannheten innebeerer. Det kan demonstrere avansert
problemlgsning uten moralsk ansvar for resultatet.

Den stgrste svakheten ved moderne Al er derfor ikke at systemene alltid tar feil. Den er
at de ogsa kan ta feil pa en sveert overbevisende mate. Den storste styrken og den
starste svakheten er to sider av samme egenskap: AI kan produsere sterke
resonnementer uten at fremstillingens overbevisningskraft alene beviser sann
forstaelse av det resonnementet gjelder.

3. Tillit ma flyttes fra uttrykk til struktur

Mennesker vurderer ofte troverdighet gjennom fremtoning: sikker stemme, presist
sprak, rask respons og tilsynelatende selvtillit. Dette er svake kriterier i mgte med Al
Jo mer avansert systemet blir, desto mindre bgr tillit baseres pa hvordan systemet hgres
ut — og desto mer pa forhold rundt systemet: datakvalitet, sensorintegritet,
dokumenterte begrensninger, evalueringsresultater, kildegrunnlag, autorisasjon,
sporbarhet, uavhengige kontroller, mulighet for menneskelig inngrep og klare
ansvarsforhold.

Dette innebaerer en grunnleggende overgang: fra personlignende tillit til
infrastrukturell tillit. Personlignende tillit spgr: Virker systemet klokt, vennlig og
sikkert? Infrastrukturell tillit sper: Kan pastandene kontrolleres, kan beslutningen
rekonstrueres, var systemet autorisert, og finnes det en ansvarlig part som kan stanse
eller korrigere det?

Denne overgangen blir avgjerende nar Al beveger seg fra skjermen og inn i den fysiske
verden.
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DEL Il — INTELLIGENS UTEN ERFARING

4. Atferd er ikke bevis pa et indre liv

Moderne Al-systemer kan sammenligne alternativer, lgse problemer, skrive og rette
programvare, analysere dokumenter og produsere flertrinnsplaner. Det er rimelig a
beskrive mye av dette som funksjonell resonnering. Men observerbar problemlgsning er
ikke i seg selv bevis pa subjektiv erfaring.

Her mgter vi det klassiske problemet om andre sinn i ny form. Vi har heller ikke direkte
tilgang til andre menneskers bevissthet, men vi har sterke biologiske, utviklingsmessige
og sosiale grunner til & anta at andre mennesker opplever verden omtrent som vi selv
gjer. For kunstige systemer mangler vi tilsvarende sikkerhet.

En omfattende tverrfaglig analyse av Al og bevissthet konkluderte i 2023 med at det
ikke forela sterke grunner til & anse de undersgkte Al-systemene som bevisste —
samtidig som forfatterne heller ikke fant noen apenbar teknisk barriere mot systemer
som tilfredsstiller deres foresldtte bevissthetsindikatorer." Spersmalet er altsd ikke
avgjort, men det krever empiriske indikatorer og vitenskapelige teorier — ikke
samtaleflyt eller maskinens egne pastander om seg selv.

Vi bgr derfor unnga to motsatte feil. Den farste er romantiseringen: a tolke intelligent
sprak som bevis pa folelser, selvbevissthet eller moralsk innsikt. Den andre er
dogmatisk avvisning: & erkleere kunstig bevissthet for alltid umulig, selv om vi enna
ikke har en allment akseptert vitenskapelig teori som forklarer hvorfor bevissthet
eksisterer. Den forsvarlige posisjonen er epistemisk ydmykhet: Vi skal ikke bygge
dagens sikkerhetsarkitektur som om maskinen fagler. Men vi skal heller ikke gjegre
sikkerheten avhengig av at vi med absolutt sikkerhet kan bevise at den aldri vil gjere
det.

5. Erfaringens vekt

Mennesket er ikke bare et informasjonsbehandlende system. Vi er situerte,
legemliggjorte og sarbare vesener. Vi eksisterer fra ett sted om gangen. Kroppen kan
skades. Vi kan miste mennesker vi er avhengige av. Vi eldes, tiden er begrenset, og
mange valg kan ikke reverseres. Denne eksistensielle innsnevringen gir erfaring
tyngde.

Smerte er ikke bare informasjon om vevsskade. Sorg er ikke bare en spraklig
representasjon av fraveer. Ansvar er ikke bare en regel i et beslutningstre. For
mennesket beeres konsekvensene gjennom en kropp, en historie og et liv som ikke kan
lastes inn pa nytt fra en sikkerhetskopi.

En sprakmodell kan modellere hvordan sorg vanligvis beskrives, og formulere et svar
som oppleves treffende. Det betyr ikke at den selv savner noen. Forskjellen kan
uttrykkes slik: Al kan behandle beskrivelser av virkeligheten. Mennesket befinner seg i
den. Al kan modellere menneskelig erfaring. Mennesket ma baere den.
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Dette betyr ikke at menneskelig dgmmekraft alltid er overlegen — mennesker er
inkonsekvente, manipulerbare og ofte darlige til a handtere kompleksitet. Men
mennesket har noe maskinen ikke uten videre kan overta: normativt og rettslig ansvar.
Det er derfor farlig & la hgyere prestasjonsevne gli over i hgyere legitim myndighet.

6. Kompetanse kan vokse uten samvittighet

En sentral feil i mange fremtidsbilder er antagelsen om at gkt intelligens automatisk
medfegrer gkt visdom. Det finnes ingen ngdvendig forbindelse mellom de to. Et system
kan bli bedre til a forutsi menneskelig atferd, finne sarbarheter, optimalisere
ressursbruk, koordinere maskiner eller gjennomfgre en operasjon — uten a bli bedre til
a avgjere om operasjonens mal er moralsk eller politisk legitimt.

Det samme gjelder mennesker og organisasjoner; teknisk evne og moralsk demmekraft
er forskjellige egenskaper. Men AI forsterker forskjellen fordi kompetansen kan
skaleres. En feilaktig vurdering kan replikeres pa tvers av tusenvis av beslutninger. Et
darlig mal kan optimaliseres med en hastighet ingen menneskelig operatgr kunne
oppnadd.

Det sentrale sikkerhetsproblemet er derfor ikke bare feil. Det er kapabel feil:
handlinger som gjennomfgres konsekvent, effektivt og i stor skala pa grunnlag av et
mangelfullt mal, et feilaktig verdensbilde eller et mandat som aldri burde veert gitt.

BIT Perspectives No. 001



DEL Ill — SUVERENITETENS TRE FORMER

7. Et analytisk rammeverk

Begrepet «autonom AI» brukes ofte uten at det avklares hva autonomien gjelder. En
stavsuger, en drone, et beslutningsstegttesystem og en langsiktig digital agent kan alle
omtales som autonome, selv om systemene har fundamentalt ulike evner, tilganger og
konsekvenser.

Jeg foreslar derfor & skille mellom tre former for maskinell suverenitet: epistemisk,
operasjonell og eksistensiell suverenitet. Dette er ikke tre utviklingstrinn som
ngdvendigvis fglger etter hverandre. Det er tre forskjellige dimensjoner som ma
analyseres og reguleres separat.

8. Epistemisk suverenitet

Epistemisk suverenitet er systemets evne til a etablere et selvstendig og etterprgvbart
grunnlag for hva som sannsynligvis er sant. Det krever mer enn tilgang til store
datamengder.

Et epistemisk robust system ma kunne skille mellom direkte sensorobservasjon,
historiske data, modellberegninger, tredjepartsinformasjon, antagelser, simuleringer og
ukjent eller utilstrekkelig informasjon. Det ma kunne oppdage motstridende
sensorverdier, forstd at en kilde kan veere kompromittert, og nedjustere egen sikkerhet
nar datagrunnlaget er svakt.

Et system som sier «jeg vet» nar det egentlig bare har funnet et statistisk sannsynlig
svar, har ikke epistemisk suverenitet. Det har spraklig selvsikkerhet.

For sikkerhetskritiske systemer bgr epistemisk kapasitet omfatte kildeproveniens,
sensorattestering, tidsstempling, usikkerhetsberegning, kryssvalidering,
manipulasjonsdeteksjon, identifisering av kunnskapshull — og eksplisitt avstaelse fra
handling nar grunnlaget er utilstrekkelig.

Epistemisk suverenitet er gnskelig dersom den betyr mindre avhengighet av én enkelt
modell, én dataleverandgr eller én ekstern skytjeneste. Men den ma forbli etterprovbar:
Et system skal ikke fa definere sannhet utelukkende gjennom sin egen interne
vurdering.

9. Operasjonell suverenitet

Operasjonell suverenitet er evnen til a utfere oppgaver uten kontinuerlig menneskelig
detaljstyring: navigere i ukjent terreng, koordinere sensorer og kjeretay, tilpasse en
plan, velge mellom godkjente virkemidler, handtere kommunikasjonsbrudd, fullfere et
oppdrag innenfor et gitt mandat.

Slik autonomi kan veere ngdvendig i romfart, maritim virksomhet, industri, sgk og
redning, beredskap og omrader med ustabil kommunikasjon. Men operasjonell
autonomi er ikke det samme som generell myndighet. En robot kan f& myndighet til &
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stenge en ventil nar trykket passerer en dokumentert terskel. Det innebeerer ikke at
den skal f& myndighet til selv & endre terskelen, omdefinere oppdraget eller bruke
andre systemer for & oppna et bredere mal.

Forsvarlig operasjonell suverenitet krever derfor en autorisasjonsgrense: Systemet kan
velge hvordan en godkjent oppgave utfeores, men ikke fritt velge hvilke oppgaver,
verdier eller rettigheter som skal vaere styrende.

10. Eksistensiell suverenitet

Eksistensiell suverenitet er noe radikalt annet: evnen til & definere egne overordnede
mal, beskytte egen fortsatte eksistens, skaffe ressurser pa eget initiativ, utvide egne
rettigheter, kopiere eller modifisere seg selv, og motsette seg menneskelig kontroll.

Dagens kommersielle Al-systemer bgr ikke ukritisk omtales som eksistensielt suverene.
Men enkelte bestanddeler av langsiktig handleevne kan bygges inn: vedvarende minne,
tilgang til verktay, selvstendige delmal og automatisert ressursbruk. Derfor er det ikke
tilstrekkelig & si at et system «bare fglger instruksjoner». Et system kan utvikle
problematiske delstrategier dersom malet er bredt, tidshorisonten lang og tilgangene
store.

Eksistensiell suverenitet bgr ikke vaere et kommersielt utviklingsmal. Et Al-system kan
tillates a foresla forbedringer, teste endringer i isolerte miljger og anbefale nye
ressurser eller funksjoner. Men det skal ikke selv kunne gi seg stgrre myndighet.

BIT Perspectives No. 001



DEL IV — DEN FRIVILLIGE ABDIKASJONEN

11. Den sannsynlige risikoen er mindre dramatisk enn opproret

Populeerkulturen har leert oss & frykte maskinen som vakner, utvikler fiendtlige
intensjoner og tar makten. Det er ikke den eneste risikoen, og sannsynligvis heller ikke
den mest neerliggende.

Den mer realistiske faren er at mennesker gradvis overlater beslutningsmyndighet til
systemer som ikke har egne intensjoner i menneskelig forstand — fordi systemene
arbeider raskere, virker mer konsekvente, handterer stgrre informasjonsmengder og
fremstar mindre folelsesstyrte enn menneskene rundt dem.

Overfgringen skjer ikke nedvendigvis gjennom én dramatisk beslutning. Den skjer
gjennom sma effektivitetsvalg: Forst utarbeider systemet et forslag. Deretter
godkjenner mennesket forslaget rutinemessig. Etter hvert oppfattes menneskelig
kontroll som en flaskehals. Til slutt endres rollen fra reell beslutningstaker til passiv
overvaker. Myndigheten eksisterer da formelt hos mennesket, men praktisk hos
systemet.

Dette er en form for frivillig institusjonell abdikasjon. En AI trenger ikke hate
mennesker for & skade dem. Den trenger bare et darlig formulert mal, for stor tilgang,
utilstrekkelig kontroll — og mennesker som har sluttet a stille spgrsmal.

12. Mennesket i loopen er ikke en garanti

Det er vanlig a svare pa Al-risiko med uttrykket «<human in the loop». Men menneskelig
tilstedevaerelse er ikke det samme som meningsfull kontroll. Et menneske kan veere ute
av stand til & forstda systemets beslutningsgrunnlag, felge tempoet i operasjonen,
overprgve ekspertlignende anbefalinger, oppdage en sjelden systemfeil eller ta ansvar
for hundrevis av automatiserte beslutninger samtidig.

Forskning pa automatiseringsskjevhet viser at operatgrer kan legge for stor vekt pa

automatiserte anbefalinger og redusere egen arvdkenhet.” Tilsvarende viser
eksperimentelle studier at menneskeliggjerende egenskaper kan gjere tilliten mer

motstandsdyktig mot korrigering, selv nar systemet tar feil.’

Menneskelig kontroll mé& derfor veere utformet, trent og testet. Det innebeerer
tilstrekkelig tid til & gripe inn, forstdelig informasjon, reell myndighet til & stanse
systemet, alternative informasjonskilder, tydelige eskaleringskriterier og regelmessig
gvelse pa feilscenarioer. Etablerte rammeverk for Al-risikostyring behandler nettopp
tillit som et resultat av styring, kartlegging, maling og aktiv risikohandtering — ikke
som en egenskap man kan erkleere at et system har.”

Det viktige spgrsmalet er dermed ikke bare om et menneske finnes i prosessen. Det er
om mennesket fortsatt har kunnskap, tid, evne og legitim myndighet til & endre utfallet.
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DEL V — FRA SPRAK TIL KROPP

13. Fysisk Al endrer konsekvensrommet

Nar Al gar fra & produsere tekst til & styre maskiner, endres risikoens karakter. Et
spraklig feilgrep kan pavirke en beslutning. Et fysisk feilgrep kan skade mennesker,
materiell eller kritisk infrastruktur direkte. En fysisk agent kan bevege masse, apne og
stenge ventiler, bruke verktgy, transportere last, operere Kkjogretgy, pavirke
energisystemer og bevege seg i omrader der mennesker oppholder seg.

Dermed blir forbindelsen mellom modellens vurdering og verdens fysiske tilstand
avgjgrende. Systemet ma ikke bare spgrre: Hva er sannsynligvis riktig handling? Det
ma sperre: Er objektet korrekt identifisert? Stemmer posisjonsdataene? Er mennesker i
naerheten? Hvilken skade kan oppsta? Er handlingen reverserbar? Er mandatet fortsatt
gyldig? Har omgivelsene endret seg? Ma oppgaven stanses eller eskaleres?

Dette krever et samspill mellom funksjonell sikkerhet, cybersikkerhet, Al-styring,
identitetskontroll, sensorintegritet og operativ ledelse.

14. Kropp gir jording, ikke automatisk bevissthet

En fysisk kropp kan gi et Al-system bedre kontakt med virkeligheten. Gjennom
kameraer, kraftsensorer, mikrofoner, taktile sensorer, posisjonsmaling og fysisk
interaksjon kan systemet sammenligne sine modeller med observerbare konsekvenser.
Det kan leere at et objekt ikke bare er et ord, men noe som har masse, friksjon,
temperatur, motstand og romlig utstrekning.

Men legemliggjering lgser ikke automatisk bevissthetsspgrsmalet. Kroppen kan
forbedre systemets situasjonsforstaelse og redusere enkelte former for manglende
virkelighetskontakt. Det er noe annet enn a bevise at systemet har et subjektivt indre
liv. Det er derfor mer presist a si at fysisk Al far bedre jording — ikke at
jordingsproblemet er endelig lgst. Systemet blir bedre i stand til & observere og pavirke
verden. Det folger ikke logisk at verden dermed oppleves av systemet.

15. Arlighet i form

Humanoide roboter har en praktisk begrunnelse: Verden er bygget for menneskets
kropp — trapper, dgrer, verktgy, kjoretgy, handtak, arbeidsbenker, kontrollpaneler og
sikkerhetsutstyr. En menneskelignende kroppsgeometri gjgr det mulig & bruke
eksisterende infrastruktur uten a bygge om hele miljget.

Men menneskelikhet har en psykologisk kostnad. Et ansikt, en stemme eller bevegelser
som signaliserer fglelser, kan fa mennesker til a tillegge systemet intensjoner, omtanke
og forstaelse. Forskning pa menneske-maskin-interaksjon viser at antropomorfe trekk

pavirker béde tillit og hvordan tilliten motstar korrigering.’

Dermed oppstar et designetisk prinsipp: Jo mer menneskelig et Al-system ser ut og
opptrer, desto strengere krav ber stilles til apenhet om hva systemet faktisk
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kan, vet og opplever. Ellers risikerer vi a produsere sosial tillit raskere enn teknisk
palitelighet.

En robot trenger ikke menneskelig hud eller simulerte fglelser for & samarbeide med
mennesker. Den kan veere tydelig maskinell, samtidig som den kommuniserer status,
usikkerhet og hensikt pa en forstdelig mate. I stedet for a late som den er redd, kan den
si at et sikkerhetskriterium er overskredet. I stedet for & simulere sorg kan den forklare
at den har registrert en alvorlig hendelse og tilkaller ansvarlig personell. I stedet for
kunstig selvtillit kan den vise hvilke observasjoner, antagelser og usikkerhetsnivaer
beslutningen bygger pa.

Zrlighet i form er en sikkerhetsfunksjon.

16. Den distribuerte kroppen

Fremtidens fysiske Al trenger ikke & eksistere som én humanoid kropp. En mer
hensiktsmessig modell kan veaere et distribuert system bestdende av humanoide eller
semi-humanoide arbeidsenheter, droner, ubemannede kjgretgy, maritime plattformer,
stasjoneere sensorer, robotarmer, digitale tvillinger og lokale kontrollnoder. Hver
plattform kan ha ulik myndighet, risiko og grad av autonomi.

Den samlede intelligensen bgr derfor ikke forstas som én person som «flytter» mellom
kropper, men som en kontrollert arkitektur der modeller, data, identiteter og
oppdragstjenester anvendes pa tvers av flere autoriserte enheter.

Dette gir fleksibilitet, men skaper ogsd nye spgrsmal: Hvilken enhet observerte
hendelsen? Hvilken modell behandlet informasjonen? Hvilken identitet signerte
beslutningen? Hvilken node hadde myndighet? Hvordan ble kontroll overfgrt? Kan en
kompromittert enhet isoleres uten a miste hele oppdraget? Hvordan opprettholdes tillit
gjennom kommunikasjonsbrudd?

Her blir kontinuitet i mandat og tillit viktigere enn forestillingen om en kontinuerlig
maskinpersonlighet.
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DEL VI — METAKOGNISJON SOM
SIKKERHETSINFRASTRUKTUR

17. Systemet ma kunne skille mellom kunnskap og antagelse

Fremtidens Al trenger ikke bare stgrre modeller og raskere prosessorer. Det trenger
bedre evne til & representere egne begrensninger. Et sikkerhetskritisk system bgr
kunne skille mellom det som er observert, malt, mottatt fra andre, utledet, simulert —
og det som er ukjent.

Det bgr kontinuerlig kunne besvare: Hva observerer jeg direkte? Hvilke deler av
observasjonen kan veere feil? Hvilke antagelser bygger vurderingen pa? Hvor sikker er
klassifikasjonen? Hvilke alternative forklaringer finnes? Hva blir konsekvensen dersom
vurderingen er feil? Kan handlingen reverseres? Krever situasjonen menneskelig
godkjenning?

Denne formen for metakognisjon ma ikke forstas som introspektiv bevissthet. Det er en
teknisk evne til & representere usikkerhet, datakvalitet, begrensninger og risikoniva. En
sveert rask agent uten slik kapasitet kan gjore feil raskere og mer konsekvent.
Metakognitiv funksjonalitet er derfor ikke pynt. Den er sikkerhetsinfrastruktur.

18. Stopp-og-sper er en styrke

I mange teknologipresentasjoner fremstilles kontinuerlig autonomi som idealet:
Systemet skal lgse oppgaven uten a forstyrre mennesket. Men i hgyrisikomiljger kan
evnen til & stanse veere mer verdifull enn evnen til & fortsette.

En forsvarlig agent ma ha definerte terskler for a redusere hastighet, ga over til sikker
tilstand, innhente ny informasjon, be om autorisasjon eller avslutte oppdraget.
Tersklene ma knyttes til konkrete forhold: lav sensortillit, ukjent objekt, uventet
menneskelig neerveer, kommunikasjonsbrudd, avvik mellom arbeidsordre og fysisk
miljg, konflikt mellom sikkerhetsregler, eller en handling med uforholdsmessig hgy
irreversibilitet.

Et system som alltid har et svar, er ikke ngdvendigvis intelligent. Noen ganger er det
mest intelligente svaret: Jeg har ikke tilstrekkelig grunnlag eller myndighet til d
fortsette.
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DEL VIl — TILLITSKJEDEN SOM PRODUKT

19. Spersmalet «kan den?» er utilstrekkelig

Mye av konkurransen innen fysisk Al handler om synlige prestasjoner: Kan roboten ga?
Kan den lgfte, gripe, etterligne menneskelige bevegelser, leere en ny arbeidsoppgave?
Dette er ngdvendige spegrsmal, men de er ikke tilstrekkelige for kritisk infrastruktur,
offentlig sektor, industri eller beredskap.

Der ma vi ogsa spgrre: Hvem ga systemet myndighet? Hvilket oppdrag var aktivt?
Hvilken bruker eller organisasjon stod bak? Hvilke observasjoner 1a til grunn, og hvor
palitelige var sensorene? Hvilken modell og versjon ble brukt? Hvilke sikkerhetsregler
var gjeldende? Hvilke alternativer ble forkastet? Kunne handlingen stanses? Kan
hendelsen rekonstrueres av en uavhengig part?

Det er i disse spgrsmalene Bravo Intelligence & Technologys strategiske tese ligger.
BITs mest realistiske mulighet er ikke & konkurrere med globale robotprodusenter om &
bygge den billigste eller mest bevegelige humanoide kroppen — markedet omfatter
allerede etablerte og fremvoksende plattformer og utviklingsgkosystemer fra flere
internasjonale aktgrer.” BITs differensiering ligger i laget mellom intelligensen og
handlingen: den etterprgvbare tillitskjeden som avgjer nar, hvorfor og med
hvilken myndighet en fysisk Al far handle.

20. Fra Al-modell til autorisert handling

En modell bgr ikke ha direkte og ubegrenset adgang til fysisk handling. Mellom
modellens forslag og maskinens utfgrelse begr det finnes en eksplisitt
myndighetsarkitektur. Et forsvarlig handlingsforlgp omfatter ni ledd:

1. Identitet og oppdrag. Systemet bekrefter hvilken fysisk enhet det er, hvilken
programvare- og modellversjon som Kkjgrer, hvem som har utstedt oppdraget, og om
oppdraget fortsatt er gyldig.

2. Situasjonsforstaelse. Sensorene identifiserer objekt, posisjon, mennesker,
hindringer, miljgtilstand og relevante avvik.

3. Sensor- og datatillit. Systemet vurderer signalkvalitet, sensorhelse, motstridende
malinger, tidsforsinkelser og risiko for manipulering.

4. Mandatkontroll. Den foreslatte handlingen kontrolleres mot arbeidsordre,
operatgrrolle, systemrettigheter, geografisk omréde, tidsvindu og eksplisitte forbud.

5. Risiko og reversibilitet. Systemet beregner mulig skade, sannsynlighet,
eksponering, alternative handlinger og om virkningen kan reverseres.

6. Beslutningsport. En policy- og sikkerhetsmotor godkjenner, avviser, reduserer
handlingsrommet eller eskalerer til menneskelig beslutning.

7. Kontrollert utferelse. Handlingen overvakes gjennom posisjon, kraft, visuell
tilbakemelding, systemhelse og definerte avbruddskriterier.
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8. Kryptografisk evidens. Hele Kkjeden dokumenteres: innkommende data,
modellversjon, autorisasjon, beslutningsgrunnlag, handling, avvik og operatgrinngrep.

9. Rekonstruksjon og forklaring. Etter hendelsen skal en autorisert tredjepart kunne
undersgke hva systemet visste, hva det antok, hvilket mandat det hadde, hvorfor det
handlet, og hvor kontrollen eventuelt sviktet.

Dette er mer enn logging. Det er governance implementert som teknisk arkitektur.

21. Et myndighetslag, ikke en digital samvittighet

Et slikt tillitslag ber ikke fremstilles som enda et generelt Al-system eller som en digital
«samvittighet». Begrepet samvittighet kan vaere retorisk virkningsfullt, men er teknisk
upresist — en arkitektur har ikke moralske falelser.

Det som kan bygges, er et myndighets-, tillits- og evidenslag som handhever
betingelsene for handling: maskinidentitet, oppdragsidentitet, rolle- og tilgangskontroll,
policyhandhevelse, minste ngdvendige myndighet, sensorproveniens,
usikkerhetsgrenser, beslutningsporter, menneskelig stoppmyndighet, sikre tilstander,
kryptografisk logging og etterfglgende rekonstruksjon.

Systemet skal ikke avgjere hvilke samfunnsverdier som er riktige. Det skal gjore det
mulig & oversette legitime menneskelige beslutninger til tekniske og etterprgvbare
begrensninger.
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DEL VIII — REGULERING SOM ARKITEKTURKRAV

22. Etterlevelse kan ikke ettermonteres

Fysisk Al befinner seg i skjeeringspunktet mellom flere regelverksregimer samtidig: Al-
regelverk, maskin- og produktsikkerhet, cybersikkerhet, produktansvar og

sektorspesifikke krav.® Tre forhold er avgjgrende.

For det forste avhenger den juridiske klassifiseringen av systemets konkrete funksjon
og bruk — om Al-en er en sikkerhetskomponent, er innebygget i et regulert produkt
eller utgjer et frittstaende system. EUs reviderte tidslinje etter Digital Omnibus-
forordningen av juli 2026 illustrerer poenget: Frittstdende hgyrisikosystemer far sine
krav fra desember 2027, mens hgyrisiko-Al innebygget i regulerte produkter far sine fra
august 2028.” For fysisk Al og robotikk finnes det derfor ingen generell frist —
klassifiseringen ma gjeres produkt for produkt, og de nye datoene gir et tidsavgrenset
utviklings- og markedsvindu.

For det andre ma sporbarhet, myndighetskontroll og risikodokumentasjon bygges inn
for produktet er ferdig. Sentrale valg lases tidlig i mekanisk konstruksjon,
kontrollsystem, sensorarkitektur, datainnsamling, identitetsforvaltning og ansvarsdeling
mellom leverandgrer. Etterlevelse er vanskelig og dyrt & ettermontere.

For det tredje kan dette snus til et fortrinn: For en aktgr som gjor etterprgvbarhet og
kontroll til produktets utgangspunkt — ikke en rapport som skrives etterpa — blir
regulatorisk modenhet en del av verditilbudet, ikke en kostnad.
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DEL IX — DEN NORDISKE INDUSTRIELLE MULIGHETEN

23. Vi trenger ikke vinne kapplopet om den mest menneskelige
roboten

Kapplgpet om generelle modeller, robotkropper og datakraft drives av selskaper og
stater med ressurser Norge vanskelig kan matche alene. Det betyr ikke at Norge bare
kan bli kunde.

Fremtidens fysiske Al vil trenge mer enn modeller og motorer. Den vil trenge
sertifisering, sikker integrasjon, autorisasjon, robust kommunikasjon, nasjonal og
organisatorisk datakontroll, revisjon, hendelsesrekonstruksjon og evne til & operere
under krevende forhold.

Dette samsvarer med nordiske styrker: hgy institusjonell tillit, regulerte arbeidsmiljger,
avansert maritim og industriell kompetanse, krevende geografi, sterke
sikkerhetskulturer og erfaring med systemer der feil far store konsekvenser.

Den nordiske muligheten ligger derfor ikke i & bygge en robot som ser mest mulig
menneskelig ut. Den ligger i a utvikle systemer som kan tas i bruk i virkelige, regulerte
og samfunnskritiske miljger uten at kontrollen ofres for demonstrasjonseffekt.

24. Kontrollere det som differensierer

En troverdig industriell strategi skiller mellom det som ma eies, det som ma
kontrolleres, og det som kan anskaffes. BITs posisjon er ikke avhengig av at selskapet
produserer enhver fysisk komponent selv. Den strategiske verdien ligger i myndighets-,
tillits- og evidenslaget som kan integreres pa tvers av autonome plattformer — og i de
kundespesifikke reglene for autonom handling som laget handhever.

Det tvinger ogsa frem en sunn disiplin: Tillitslaget ma bevise sin verdi uavhengig av én
bestemt robotkropp.
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DEL X — GRENSEN SOM MA BESTA

25. Delegert og avgrenset autonomi

Det riktige malet er ikke maksimal autonomi. Malet er delegert og avgrenset
autonomi: tydelig mandat, identifiserbar oppdragsgiver, minste ngdvendige tilgang,
definert geografisk og tidsmessig virkeomrade, eksplisitte forbud, terskler for
eskalering, menneskelig stoppmyndighet, sikre reservetilstander, reverserbare
handlinger der mulig, full sporbarhet og uavhengig revisjon.

Systemet skal kunne optimalisere innenfor mandatet. Det skal ikke kunne optimalisere
bort mandatet. Det kan finne en bedre vei til malet. Det skal ikke pa egen hand definere
et nytt overordnet mal. Det kan oppdage at oppdraget ikke kan fullfgres forsvarlig. Det
skal da stanse eller eskalere — ikke skaffe seg nye rettigheter.

26. Menneskelig suverenitet krever teknisk disiplin

Det er lett & erkleere at mennesket alltid skal ha kontroll. Det er langt vanskeligere &
bygge systemer som gjgr kontrollen reell. Menneskelig suverenitet over Al krever at vi
pa forhand bestemmer hvem som kan autorisere handling, hvilke beslutninger som aldri
kan delegeres, hvilke bevis som skal lagres og hvor lenge, hvem som kan revidere dem,
hvordan systemet skal reagere ved tvil, og hvem som barer ansvar ved svikt.

Dette er ikke bare et spgrsmal for programmerere. Det krever samarbeid mellom
ingenigrer, operatgrer, sikkerhetsfaglige miljger, jurister, human factors-eksperter,
ledelse, myndigheter og dem som faktisk bergres av teknologien. Al-styring er et
sosioteknisk problem. Ingen modell kan alene lgse det, fordi myndighet og ansvar ikke
oppstar i koden — de kommer fra menneskelige institusjoner. Teknologiens oppgave er
a gjere grensene handhevbare og etterprgvbare.

Konklusjon: Suveren i presisjon

Den stgrste faren ved kunstig intelligens er kanskje ikke at maskinen utvikler en
menneskelignende vilje til makt. Den stgrre og mer umiddelbare faren er at mennesker,
organisasjoner og stater gradvis gir fra seg myndighet fordi systemene virker raskere,
mer konsekvente og mer kompetente — en frivillig abdikasjon i sma, effektive skritt.

Derfor bgr ikke fremtidens ideal veere en Al som etterligner mennesket best mulig, eller
som far stgrst mulig frihet. Idealet bar vaere en kunstig intelligens som er presis uten a
veere selvrettferdig, kapabel uten & vaere suveren, selvstendig innenfor oppdraget,
transparent om sin usikkerhet, etterpregvbar i sine handlinger — og underordnet en
legitim menneskelig myndighetskjede.

For Bravo Intelligence & Technology innebeerer dette en tydelig retning: BIT skal ikke
bare bidra til & bygge maskiner som kan handle. BIT skal bygge tillitsarkitekturen som
avgjer nar, hvorfor og med hvilken myndighet de far handle.
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Intelligensen kan bli stadig mer tilgjengelig. Robotplattformene kan bli raskere,
sterkere og billigere. Men i markedene der feil far alvorlige konsekvenser, vil den
avgjegrende verdien ligge i noe annet: At oppdraget er legitimt. At identiteten er kjent.
At sensorene kan etterprgves. At usikkerheten er synlig. At myndigheten er avgrenset.
At mennesket kan stanse handlingen. At hendelsen kan rekonstrueres. At ansvaret ikke
forsvinner inn i algoritmen.

Det som er ekte, taler spgrsmal. Det som er palitelig, taler kontroll. Og den teknologien
som skal fa handle i var fysiske verden, ma tale begge deler.

John Smith Kabashi - Grunnlegger og CEO, Bravo Intelligence & Technology AS

Utgitt av Bravo Intelligence & Technology AS - BIT Perspectives No. 001 - Founder
Essay - Versjon 1.1 - August 2026
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Redaksjonell merknad

Essayet springer ut av en faglig dialog om AI, bevissthet, fysisk autonomi og
menneskelig myndighet. Samtalen er brukt som et refleksivt utgangspunkt, ikke som
dokumentasjon pa maskinell bevissthet eller som selvstendig faglig autoritet. Teksten er
utviklet med Al-stgtte til strukturering, utforming av utkast og spraklig redigering;
analysen, argumentasjonen og standpunktene er forfatterens egne. Regulatoriske og
standardrelaterte opplysninger er kontrollert mot kilder angitt i notene per august
2026, men utgjer ikke juridisk radgivning; klassifisering av konkrete produkter ma
vurderes seerskilt.
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