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Hva vil vi oppnå?



Hva vil vi oppnå? - Avstand og presisjon



Hva vil vi oppnå? - Maskinhastighet

Raytheon



Hva vil vi oppnå? - unngå farlige operasjoner



Men hva med kostnadsspiralen?



Hvordan kan vi få til dette?



En autonom farkost bruker den den ser til å løse oppgaven den 
har fått best mulig

Miljø

Oppgave
Se objekter og hvor den er

Beslutte hvor det er 
optimalt å fly eller se

Styre drone og kamera



Autonomifunksjonalitet gjør ubemanna farkoster 
mer robuste, effektive og enklere å styre



FFI har en tverrfaglig satsning på autonomi som bygger på mange års 
erfaring med beslutningsautonomi og sensorprosessering
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FFIs autonome systemer har «samme» autonomi
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Muligheter og utfordringer



En autonom farkost består av mange ulike komponenter som 
må virke sammen i sanntid

Sensorinformasjon må 
synkroniseres i tid og retning

Hardware og 
software må 
virke sammen

Beslutningene 
må være 
mulig for 
farkosten



En autonom farkost må fungere robust under ulike værforhold, 
i ulike omgivelser og sammen med andre dynamiske objekter



Utviklingen innen kunstig intelligens har gjort 
maskinen revolusjonerende mye bedre til å «se»

Foto: Alarmy



Dyp læring er mønstergjenkjenning uten forståelse for hvordan 
verden virker

An airplane is parked on the tarmac at an airport A group of people standing on top of a beach

Kilde: Lake, Brenden M., et al. "Building machines that learn and think like people." Behavioral and Brain Sciences 40 (2017).



Å se er normalt 
det vanskelige, 
beslutningene 
ofte «enkle»



Kunstig intelligens
kan hjelpe oss å finne 
«optimal» oppførsel

Foto: Forsvaret



Meningsfull menneskelig kontroll handler om å være i stand til 
å vurdere hva som kan skje (ikke robust kommunikasjonslink)
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Hva slags beslutninger kan vi la autonome systemer ta? 
Det er i vår interesse å gjøre gråsonen minst mulig
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Vi dytter grensene for hva maskinen kan gjøre helt autonomt, 
men ulike grader av menneskelig kontroll er nyttig

Menneskelig uavhengighet

OppgavekompleksitetKompleksitet omgivelser
(fra maskinens synspunkt)

Fjernstyrt

Helt autonom
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Følge dynamiske objekter

Gjenkjenne objekter



Teknologisk evolusjon



Norwegian NMCM capability



– Robust autonom USV
– Robust autonom AUV
– Teknologien fra disse systemene kan i fremtiden benyttes i 

andre krigføringsområder:
• Minelegging
• ASW
• Targeting
• Minesystemer
• +++

Gjennom P6359 får Sjøforsvaret innført og 
operasjonalisert teknologi for:



vil mennesker fortsatt være hovedaktørene i 
en krig!

Selv om maskiner erstatter soldater og 
bemannede plattformer i de mest utsatte 
rollene,

https://www.google.no/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&ved=0ahUKEwiE_Y25nf_LAhViOJoKHcs6C8UQjRwIBw&url=https://en.wikipedia.org/wiki/General_Atomics_MQ-1_Predator&bvm=bv.118817766,d.bGs&psig=AFQjCNFDjno-yhf29nOiM6i8u55BOuAzkQ&ust=1460211371755685


Vi gjør kunnskap og ideer 
til et effektivt forsvar



UCAV - første landing på skip i 2013 

Første lufttanking 2021 



Operatørene må effektivt kunne styre systemene og   
nyttiggjøre seg av informasjonen
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