Norsk Antropologisk Tidsskrift | []] Universitetsforlaget

Argang 34, nr. 1-2023, s. 7-23
ISSN online: 1504-2898
VITENSKAPELIG PUBLIKASJON DOI: https://doi.org/10.18261/nat.34.1.2

Om hvorfor vi fremdeles ikke benytter sosiale
roboter i omsorg: innsikter fra antropologiske
studier av sprakbruk

On why we still do not use social robots in care: insights from
anthropological studies on language use

Mads Solberg

Forsteamanuensis, Institutt for Helsevitenskap i Alesund, Norges Teknisk-Naturvitenskapelige Universitet (NTNU)
Mads Solberg er forsteamanuensis ved Institutt for Helsevitenskap i Alesund (NTNU), og forsteamanuensis II ved
Institutt for Sosialantropologi (UiB). Han forsker pa samspillet mellom mennesker og teknologi, og underviser i
forskningsmetode og teknologiforstaelse i helsetjenesten. Han har en doktorgrad i antropologi fra Universitetet i Ber-
gen. Arbeidet med denne artikkelen var delvis finansiert av Regionalt Forskningsfond Midt-Norge, Prosjektnummer
285217.

mads.solberg@ntnu.no

Sammendrag

Vi omgir oss i dag med en rekke kunstige taleagenter (chatbots). Det er ogsa forventninger knyttet til kroppslig-
gjoringen av slike dialogsystemer i form av sosiale roboter; autonome maskiner i en humanoid innpakning som vi
kan samhandle med gjennom sprék. Akterer i den norske velferdsstaten ser for seg en fremtid der slike maskiner
bidrar til 4 lese krevende oppgaver, serlig knyttet til manglende sosial kontakt i omsorgstjenesten. Denne fremtids-
forestillingen baserer seg pa at robotene har, eller snart far, kommunikasjonssystemer som muliggjer robust sam-
handling med mennesker, men til tross for fremskritt innen taleteknologi, er behandling av naturlig sprak i kontekst
fremdeles et betydelig problem. Denne artikkelen bruker antropologiske perspektiver pa sprakbruk i praksis, her-
under innsikter fra pragmatikk, til & belyse hvorfor sosiale roboter ikke vil kunne lgse utfordringer med sosial kon-
takt i eldreomsorgen i overskuelig fremtid. En kritisk analyse identifiserer den sékalte ‘kodemodellen’ for sprikbruk
som et underliggende problem, og jeg beskriver et alternativ mer i trdd med det empiriske grunnlaget for menneske-
lig interaksjon. Utfordringen med roboter i omsorg illustreres med studier av kommunikative praksiser mellom per-
soner med demens og deres omsorgspersoner. Avslutningsvis diskuterer jeg konsekvensene av disse empiriske for-
holdene for robotenes inntreden i omsorgstjenesten, og antropologiens kritiske bidrag til feltet.
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Abstract

We are surrounded by artificial speech agents (chatbots). There are also large expectations about embodying dialogue
systems in social robots; a term for autonomous machines in a humanoid packaging, that offers opportunities for
interaction through language. Actors in the Norwegian welfare state envision a future where these machines contrib-
ute to solving pressing issues, such as a lack of social contact in care services. These imaginaries of the future assume
that robots possess, or will soon possess, communication systems for robust interaction with humans. However,
despite technical progress, natural language processing in naturalistic contexts remains a significant challenge. Draw-
ing on anthropological perspectives on language use, including insights from pragmatics, this article aims to shed
light on why we cannot expect social robots to solve the problem of lacking social contact in eldercare in the foresee-
able future. A critical analysis identifies the so-called ‘code model” of language as an underlying problem, and
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sketches an alternative that is better aligned with the empirical realities of human interaction. The challenge of apply-
ing robots for social contact is illustrated with studies on communicative practices between people with dementia
and their caregivers. Finally, I discuss some implications of these empirical issues for robots in care, and the critical
value of anthropological insights.
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Innledning

Med utgangspunkt i antropologiske perspektiver pa sprakbruk gir denne artikkelen en kri-
tisk, konseptuell analyse av utfordringer med bruk av sosiale roboter, en type kunstige dia-
logsystemer for sosial kontakt, i omsorgstjenesten. Disse er beslektet med andre velferds-
teknologier som de siste tiarene har fatt okt oppmerksomhet, nasjonalt og internasjonalt,
grunnet til dels utopiske lovnader om teknologistettet alderdom som et «botemiddel for en
velferdsstat i krise» (Haukelien, 2020, s. 214). Analysen springer ut av et flerarig forsknings-
samarbeid om bruk av roboter og annen teknologi i omsorgssektoren, mellom forfatteren
og andre forskere innen helsevitenskap og ingenierfag (for eksempel Blindheim, Solberg,
Hameed & Alnes, 2022). Helse- og omsorgstjenesten er et rikt og velegnet felt for studier av
koblingen mellom teknologi og sosial endring. Som béde deltaker og tilskuer i forsknings-
og utviklingsprosjekter som krysser akademiske fagmiljoer og kommunehelsetjenesten, har
min rolle som antropolog og etnograf vaert a forsta den gjensidige pavirkningen mellom
omsorgspraksis og teknologibruk.! Artikkelen kan dermed leses som et teoretisk bidrag til
det gryende feltet «teknoantropologi» (se Botin, Bertelsen & Nehr, 2015; Borsen & Botin,
2013; Wellner, Botin & Otrel-Cass, 2015). Dette er et komplementzrt prosjekt, i den for-
stand at antropologiske innsikter — pa den ene siden - kan informere utvikling og bruk av
ny teknologi, og hvor teknologien - pa den andre — muliggjer nye perspektiver pa antropo-
logiske grunnlagsproblemer.*

I motet med kunstige taleagenter blir dialogen, som en kulturell praksis, fremtredende.
Den dialogiske vendingen i amerikansk kulturantropologi pa éttitallet fokuserte pa dialo-
gens rolle i samproduksjonen av etnografisk kunnskap (Tedlock, 1987), men den antropo-
logiske verktoykassen er ogsa egnet til 4 undersoke andre sider ved dialogen (Duranti, 1997,
2009), selv om studier av sprakpraksis har hatt en perifer rolle i norsk faghistorie (Hoém,
2001). I dialogiske systemer vokser mening fram mellom akterer som kontinuerlig reorien-
terer seg mot hverandre for a skape forstdelsesrom. Dette skjer i et samspill mellom semio-
tiske sekvenser pd samtaleniva (millisekund- og sekundnivd, sakalt «enkroni»), og mer sak-
tegaende («diakrone») prosesser i sosiale systemer pa mye storre skala (Enfield, 2013, s. 31-
32). Slike dialogiske rom ma kontinuerlig fornyes og vedlikeholdes, og etnografiske under-
sokelser viser at de spiller en vital rolle i digitaliseringsprosesser (se Fyhn, 2022).

Som en form for digitalisering, er ikke malet med sosiale roboter i omsorg & erstatte
behovet for dialog, ansikt-til-ansikt, men de medferer noen fundamentale endringer i dia-
logens form og karakter. Toneangivende bidragsytere til omsorgsfilosofien har fremhevet
betydningen av dialogiske forhold gjennom begrep som «personorientert profesjonalitet»,
en sansemessig orientering mot hele personen som mottar omsorg (Martinsen, 2006).
Dette perspektivet forutsetter en grad av symmetri mellom den profesjonelle part og pasi-
enten. Selv om de to har vesensforskjellige oppgaver, er det forst nar partene er pa «like fot»

1. Med referanse til et noe forslitt begrepspar fra norsk humanvitenskap.
2. Grunnet plassbegrensninger kan jeg ikke gi en nyansert beskrivelse av grenseflatene mot andre retninger i antro-
pologifaget, samt felt som STS og datastottet samarbeid (CSCW).
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(on equal footing) at de kan lose omsorgsproblemer i fellesskap. Martinsen fremhever aktiv
lytting gjennom dialog som et sentralt virkemiddel for at omsorgsarbeideren kan oppna det
hun kaller en «sansende oppmerksom» tilstedeveerelse. I et slikt perspektiv fremstér robo-
tiseringen av helsetjenestene som forstyrrende for kritiske omsorgsprosesser (2017). Samti-
dig har sentrale bidrag til bade dialogens filosofi (Buber, 1992) og utallige etnografiske stu-
dier, lenge anerkjent betydningen av dialogiske relasjoner med ikke-menneskelige agenter.
Som Habermas papeker med referanse til Bubers filosofiske antropologi (2015), er det ikke
hovedsaklig objekt-subjekt distinksjonen (Jeg—Det-relasjonen) som skiller oss fra andre dyr,
men var regelmessige deltakelse i kommunikasjonstriader mellom forste- og andre-person,
samtidig som vi kommuniserer om objekter i verden.

I det pafelgende skildrer jeg forst noen vesentlige egenskaper ved kunstige dia-
logsystemer kroppsliggjort i sosiale roboter, og viser hvordan antropologiske perspektiver
pa sprakbruk belyser vedvarende utfordringer med maskiners manglende kontekstforsta-
else. Videre lokaliserer jeg problemer i den sakalte «<kodemodellen» for kommunikasjon, og
skisserer et mer empirisk tilfredsstillende alternativ. Gjennom eksempler fra etnografiske
studier av sprakbruk i demensomsorg synliggjeres nedvendige ressurser som akterer bru-
ker for a skape meningsfull dialog, herunder fenomenet samtalereparasjon, som har en sen-
tral funksjon i meningskonstruksjon. Diskusjonen beskriver noen implikasjoner av disse
empiriske forholdene for roboters inntreden i omsorgstjenesten, i et teknoantropologisk
perspektiv.

Fra chatbots til sosiale roboter

En endelos rekke av kunstige dialogsystemer, dataprogrammer som simulerer menneske-
lige samtaler, omgir oss. Blant spesialister viser begreper som dialogsystemer eller taleagen-
ter til programmer som loser spesifikke oppgaver (som kundeservice), mens termen chat-
bots peker pa systemer som etterlikner naturlig tale, slik den utspiller seg i virkelige situa-
sjoner. Taleagentene er bygget pa forskjellige programmeringsarkitekturer, men grunnlaget
er stegvise algoritmer for informasjonsbehandling pa nekkelordene som brukeren oppgir
gjennom samtalen (for en introduksjon, se Jurafsky & Martin, 2022).* I hvert steg behand-
les sakalte rammer (frames), kunnskapsstrukturer som representerer informasjon som tale-
systemet henter ut fra setningene som oppgis. En ramme bestar av en samling plassholdere
(slots) for spesifikke semantiske typer og verdier, og disse presiserer hva systemet ma vite
for & kunne handle. Plassholdere i en digital assistent for reiseplanlegging kan veere seman-
tisk informasjon som avreise- og ankomststed, samt avreise- og ankomsttid. Til sammen
utgjor rammene en domeneontologi, en samling representasjoner av virkeligheten som tale-
agenten behandler informasjon om.

Som for annen automatiseringsteknologi har utviklere og brukere av taleassistenter
sveert ulike kulturelle antakelser om, og forventninger til, hvilken plass algoritmebaserte
lgsninger skal ha i samfunnet (se Lowrie, 2018). En posisjon er at teknologien simpelthen
utgjor et alternativt, praktisk grensesnitt for & eksempelvis styre telefonen eller stereoanleg-

3. Tessayet Jeg og Du viser Buber til en fundamental, kvalitativ ulikhet mellom de to jeg-ene lokalisert i de respektive
grunnordene Jeg-Du og Jeg-Det (1992). Habermas trekker frem benn som eksempel pa dialog med ikke-
menneskelige aktorer (sjamanisme og divinasjon er andre), og viser til eksperimenter pa hvordan pragmatiske
sider ved kommunikasjon bidrar til delt oppmerksomhet (2015, s. 16).

4. Det er vanlig 4 skille mellom regelbaserte, korpusbaserte (basert pa store datasett fra samtaler mellom mennes-
ker) og rammebaserte dialogsystemer, samt hybride losninger (Jurafsky & Martin, 2022). Mange oppgavebaserte
dialogsystemer utlgper fra arkitekturen GUS (Genius Understander System), fra 70-tallet.
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get, med begrenset nytteverdi utover helt konkrete formél. En annen forestilling forstar
taleagenter som et avgjorende steg pa veien mot en fremtid der menneske- og maskinintel-
ligens veves tettere sammen. Dialogsystemer har ogsa blitt provestein for spersmalet om
hvorvidt maskiner kan demonstrere menneskeliknende intelligens. Det mest kjente eksem-
plet finner vi i Turing-testen, et eksperimentelt opplegg der et dataprogram skal forseksvis
overbevise et menneske om at det ikke er en maskin gjennom sprakbruk. Testen har sitt
opphav i arbeidene til matematikeren Alan Turing, som i et betydningsfylt filosofisk argu-
ment hevdet at spersmalet om hvorvidt maskiner kan tenke ikke er saerlig meningsfullt
(1950). Istedenfor mente Turing at dette grunnleggende filosofiske sporsmalet burde
omformuleres og operasjonaliseres i en slags test, kalt «<imitasjonsspillet». I standardfor-
tolkningen (Figur 1), har vi en dommer, C, som er fysisk atskilt fra to andre aktorer, A
(en maskin) og B (et annet menneske). A og B samhandler med C via skriftsprak, og
gjennom en serie spersmal og svar skal C til slutt avgjore om A eller B er menneske eller
maskin. I en populer lesning av Turings argument vil ethvert system som gjennom spra-
katferden sin klarer a overbevise dommer C om at vedkommende er et menneske, matte
ansees som intelligent. Turing-testen baserer seg altsa pa antakelsen om at sprak hoved-
sakelig er en sosial praksis (Collins, 2021). Blant filosofer og andre forskere er det ogsa
en pagaende diskusjon om den sakalte Turing-testen i det hele tatt er en relevant male-
stokk for maskinintelligens, og hvorvidt vi har maskiner som bestar testen (se Oppy &
Dowe, 2021).

A - Maskin B - Menneske

O

=

C - Dommer

Figur 1 Forenklet illustrasjon av Turing-testen (av forfatteren).

Digitale assistenter som Siri (Apple) og Google Assistant, som har bade stemme- og tekst-
baserte grensesnitt, er blitt allemannseie. I et stemmebasert system for smarthjem kan
interaksjonen skje gjennom direktiver som: ‘Hei Google, sla pa lyset i stuen!’. Virtuelle assis-
tenter kan ogsa gi informasjon pa forespersel: ‘Siri, hvor er naermeste apotek?’. Foruten slike
generelle dialogsystemer, som lgser mange ulike oppgaver, meter vi i hverdagen ogsa spesi-
aliserte (eller oppgavebaserte) dialogsystemer. De fleste er tekstbaserte, som pa hjemmesi-
dene hos kommuner, bank og forsikringsselskaper. I tilfeller der roboten handterer bransje-
spesifikke kundehenvendelser, svarer dataprogrammet ved a gi standardisert informasjon,
basert pa nokkelord fra brukeren.

Pa grunn av deres systemarkitektur er stemmebaserte dialogsystemer sensitive for avvik
fra sine forhandsprogrammerte rammer. Dersom brukerens henvendelse blir for sammen-
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satt, far maskinen problemer med & respondere meningsfullt, selv om utsagnet er forstaelig
for andre mennesker. Moderne taleagenter kombinerer derfor maskinleringsteknikker
(som nevrale nettverk og dyplering) med regelbaserte systemer, for a forsta og skape natur-
lig sprak pa mer robuste mater. Malet er at interaksjonen mellom samtalepartene skal for-
tone seg som naturlige for menneskelige brukere, uten forstyrrelser og frustrerende distrak-
sjoner, men i kontrast til samtaler mellom mennesker er dialogsystemer sarbare, og man-
glende forstaelse mellom maskin og menneske kan fore til at interaksjonen bryter sammen,
fordi koordinasjon og kommunikasjon ikke lar seg gjensidig reparere gjennom tale, lytting
og andre modaliteter.

I dag er ogsé taleagenter kroppsliggjorte gjennom sakalte sosiale roboter, maskiner som
kan samhandle med mennesker i sosiale situasjoner gjennom tale og andre kommunika-
sjonsmodaliteter. Disse skiller seg dermed fra industrielle roboter og robotstevsugere, som
ikke er designet for kommunikasjon gjennom naturlig sprak. Et eksempel er humanoide
maskiner som Pepper, kjent fra utviklingsprosjekter i samarbeid mellom norske forsknings-
miljeer og kommuner (se Granli, 2018; Vartdal, 2018). Fremtredende aktorer i det norske
ordskiftet ser for seg en fremtid der slike robotsystemer bidrar til a lose utfordringer i helse-
vesenet, saerlig knyttet til eldreomsorg som en type velferdsteknologi. Hagen-utvalgets
toneangivende offentlige utredning fra 2011, Innovasjon i omsorg, inneholder eksempelvis
et seerskilt avsnitt om sosiale roboter som velferdsteknologisk losning (se 7.5.2, Helse- og
omsorgsdepartementet, 2011). Her forespeiles det at maskinene vil «finne sin plass midt
imellom mennesker bade til praktisk hjelp og til stette i sosiale relasjoner». I denne hoyt
siterte utredningen finner vi ogsa flere udaterte prediksjoner om sosiale roboters fremtidige
plass i samfunnet. Blant annet sier utredningen at fremtiden bringer lzerende maskiner, som
gjennom kunstig intelligens kan utvikle seg i trad med brukernes «behov, atferd, vaner og
omgivelser» (s. 127).

Liknende «robotvisjoner» sirkulerer i det postindustrielle Japan, som Robertson viser i
sin etnografi av Robo sapiens japanicus (2018). Her har omsorgsroboter lenge vert del av
nasjonale politiske visjoner og kulturuttrykk i mete med en aldrende befolkning og nye
familiestrukturer, selv om maskinene enné ikke er funksjonelt integrert i velferdsapparatet.
Slike fremtidsforestillinger legger til grunn at maskinene har, eller vil fa, sofistikerte kom-
munikasjonssystemer for utstrakt samhandling med mennesker, med tilhorende store sam-
funnsmessige konsekvenser, ettersom teknologien finner veien inn i hjemmet, bilene vare,
og tjenestene vi bruker. Foreslatte anvendelsesomrader for kunstige taleagenter innen helse
og omsorg inkluderer blant annet bruker- og pasienthenvendelser om tjenestetilbudet,
helseopplysningsformal og psykisk helsearbeid (Bates, 2019; Folstad et al., 2021; Gabarron,
Larbi, Denecke & Arsand, 2020). Disse lgsningene er alle del av et landskap der teknologi
blir et politisk attraktivt svar pa velferdsstatens «kapasitetsproblemer» (Haukelien, 2021,
s. 186).

Malinowski blant dialogsystemene

Det mangler altsa ikke pa lovnader og optimistiske spadommer om at taleagenter vil gjore
livene vare mer behagelige og produktive, og forventningene til kroppsliggjering av dia-
logsystemer gjennom sosiale roboter forblir store. Samtidig er interaksjonene med slike sys-
temer frustrerende fordi taleagentene regelmessig feiler i forstaelsen av hva brukeren forse-
ker & oppnd. Som Al-forskerne Marcus og Davis konkluderer i en kritisk analyse av GPT-3,
et av de mest sofistikerte tekstbaserte dialogsystemene som er laget: «It’s a fluent spouter of
bullshit, but even with 175 billion parameters and 450 gigabytes of input data, it’s not a



12 MADS SOLBERG

reliable interpreter of the world» (2020, s. 7).” En vesentlig faktor er at dialogsystemene
regelmessig bryter med helt grunnleggende forventninger vi har til kompetente samtale-
partnere. Poenget illustreres godt i en tegneseriestripe av Dave McElfatrick (2017). En
desperat, ung mann sper sin iPhone: «Siri, leer meg & snakke med kvinner?». Hvorpa Siri
svarer: «Jeg skjonner ikke helt hva du mener». I vitsens punchline eksklamerer sd den unge
mannen i dyp frustrasjon: «Jeg er sa darlig til dette!». Siris begrensede sprakforstielse
bekreftet, tilsynelatende, den unge mannens manglende begavelse til a fa kvinner i tale.
Utviklingen innen taleteknologi det siste tiaret har riktignok gjort dialogsystemene relativt
gode pa syntaktiske aspekter, som hvordan ordene opptrer i forhold til hverandre og i
semantiske felt, men behandling av naturlig sprak forblir en utfordring fordi maskinene
fremdeles er notorisk dérlige pa a trekke slutninger basert pa konteksten for menneskelig
kommunikasjon.® Riktignok er noen sosiale roboter utstyrt med fysiske attributter som
understotter kontekstuelle aspekter ved sprakbruk, som hender for gestikulering, syebeve-
gelser, lys som betegner ulike statuser, samt andre typer av kroppssprik, men repertoaret
for meningsfull interaksjon i kontekst gjennom slike modaliteter er sveert begrenset, sett i
forhold til ressursene som mennesker kontinuerlig benytter seg av.

I sitt na hundrearige forskningsprogram for antropologiske studier av sprakbruk bemer-
ket Bronislaw Malinoswki at forstaelse av ytringens omstendigheter, det han kalte «situasjo-
nens kontekst» (1923, s. 296), er avgjerende for meningsproduksjon (se ogséd Duranti, 1997,
s. 216).” Dialog er nemlig en type interaksjon der kontekst utgjor en sentral ressurs i tolk-
ningen av handlinger, samtidig som deltakernes handlinger former og endrer selve kontek-
sten for kommunikasjonen (Goodwin & Duranti, 1992). Tolkningen av en ytring er altsa
avhengig av samtalens tidligere innhold. Samtidig er ytringer semiotiske begivenheter som
produserer nye kontekster for pafelgende handlinger gjennom ulike kommunikasjonsmo-
daliteter, enten ved snakk eller kroppssprak. Nar taleagenter skal anvendes som dialogpart-
nere i omsorgstjenesten for & fremme sosial kontakt, blir deres manglende forstéelse for
situasjonens kontekst en betydelig utfordring, fordi kommunikasjonsfeil og misforstaelser
kan true pasientsikkerhet og kvalitet. Som vi skal se viser nettopp kommunikasjonspraksi-
ser i demensomsorg at kontekst utgjor en essensiell ressurs for & skape gjensidig forstaelse i
samhandling, i trad med Malinowskis innsikt.

I dag finnes det nemlig ikke autonome taleagenter som er kroppsliggjort i sosiale roboter
og som kan vedlikeholde interaksjoner med mennesker over lengre tid i naturlige situasjo-
ner. For de som har observert sosiale roboter pa konferanser, YouTube, eller i nyhetssaker,
kan denne péstanden virke overraskende. Problemet med slike demonstrasjoner, foruten a
veere hoyst avgrensede i tid og rom (se Ala¢, 2009; Alac et al., 2011), er at menneskelige
agenter fremdeles har en sentral rolle i kommunikasjonsslgyfene, og gir instrukser til
systemet i form av inndata, enten i sanntid eller i forkant av demonstrasjonen. Ved 4 noye
regissere mulighetene for interaksjon, som & sende kommandoer pa riktig tidspunkt under
en fremvisning, kan utviklere skape en illusjon av at roboten er kompetente til samhand-

5. Chat-GPT, en sprdkmodell lansert av selskapet OpenAl i november 2022, er blitt gjenstand for massiv oppmerk-
somhet pd grunn av dens evne til 8 sammenfatte enorme mengder informasjon og produsere tekst med svaert hoy
kvalitet. Chat-GPT er basert pa GPT-3.5 og GPT-4. Forelgpig er samhandlingen med dette og tilsvarende system-
er basert pa tekst, ikke tale.

6. Jeg fokuserer pa kommunikasjonsevner, men det er ogsa utfordringer knyttet til roboters kapasitet til navigasjon
og mobilitet i komplekse omgivelser (Marcus & Davis, 2019), som et hjemmenmiljg eller et omsorgssenter. Dette
berores ikke direkte i artikkelen, men betydningen av multimodalitet og fysisk rom er sentral i menneske-robot
kommunikasjon (Ala¢, 2016; Ala¢, Movellan & Tanaka, 2011).

7. Malinowskis proto-pragmatiske sprakprogram kan sammenfattes som at sprak er en form for handling, og ikke
en avspeiling av tenking (Korta, 2008). For Malinowski var kroppsliggjering en semiotisk nekkelressurs i me-
ningsproduksjon (Duranti, 1997, s. 217).
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ling, men siden maskinen ikke kommuniserer selvstendig, representerer slike situasjoner
egentlig en alternativ form for maskinmediert menneske-til-menneske-kommunikasjon. I
forskningslitteraturen er tilsvarende eksperimentelle design, der forsgkspersoner samhandler
med roboter som styres av et menneske, kjent som «Wizard of Oz»-metodikken (Dahlback,
Jonsson & Ahrenberg, 1993; Riek, 2012). Betegnelsen spiller pa fortellingen om Dorothy, som
befinner seg i fantasilandet Oz der en trollmann i det skjulte orkestrerer begivenhetens gang.
Tilsvarende er dagens moter mellom mennesker og sosiale roboter i stor grad regisserte begi-
venheter, fordi maskinene ikke klarer seg uten dedikerte menneskelige operaterer som inter-
venerer og vedlikeholder samspillet med omgivelsene. Harry Collins forklarer denne asym-
metrien i kommunikativ agens mellom maskin og menneske med sistnevntes forbloffende
talent for «kontekst-sensitiv reparasjon» av kommunikative handlinger (2021).

Figur 2 Pepper, en humanoid sosial robot (© Sissel Basso, NTNU. CC BY-SA 4.0).

Roboten Pepper illustrerer hvordan dagens sosiale roboter kroppsliggjer egenskaper som
innledningsvis vekker interesse hos brukerne. Med sitt humanoide design var dette den for-
ste kommersielt tilgjengelige «emosjonelle roboten», forhandsprogrammert med et sett
mikrobevegelser som levendegjor maskinen og gir inntrykk av meningsfull samhandling.®
Pepper vil, eksempelvis, orientere seg i retning av stimulus som lyd, bevegelse og berering.
Nar den gjenkjenner en menneskelig silhuett lyser gynene opp og den vender ansiktet mot
silhuetten, slik at maskinen fremstdr som om den oppretter oyekontakt. Ved & endre farge
pa oynene fra hvit til bla nar den lytter, eller til gronn nar den prosesserer informasjon, kan
roboten ogsa til en viss grad metakommunisere om statusen for egen kommunikasjon. Selv
om signalene er arbitrare, og ikke gir intuitiv mening forste gang man samhandler med
Pepper, kan disse attributtene skape en rik opplevelse av at roboten handler selvstendig og
intensjonelt, men i trdd med andre etnografiske studier av menneske-robot interaksjon
(Hasse, 2022) blir personer som samhandler med Pepper over tid, skuffet over responsen,

8. Pepper ble opprinnelig utviklet av det franske selskapet Alderaban. SoftBank Group Corp stoppet produksjonen
i 2020, grunnet manglende kommersiell interesse.
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og de mister til slutt interessen. Dette skyldes ikke forst og fremst at robotene har et fattig
vokabular, men at de mangler den pragmatiske kompetansen til a vedlikeholde samtaler
over tid (en ferdighet mennesker helt uanstrengt benytter seg av regelmessig). I fraveer av
denne kompetansen, herunder evnen til a finne mening i kontekst gjennom multimodal
interaksjon, turtaking, timing og reparasjon av samtaler ved misforstielser, bryter utveks-
linger sammen. Hvorfor er det slik?

Et underliggende problem: kodemodellen for sprak

En vedvarende utfordring med sosiale roboter og andre taleagenter er at den teknologiske
utviklingen baserer seg péd en forfeilet modell om hvordan menneskelig kommunikasjon
foregar. For enkelhets skyld kan vi kalle denne begrensede tilneermingen til sprak for
«kodemodellen» (for en innfering pa norsk, se Falkum & Kjoll, 2014; basert pa Sperber &
Wilson, 1995).° T henhold til kodemodellen koder taleren en tanke i en setning, i et gitt
sprak. Sprakets grammatikk knytter lyder (fonetikk) og meningsinnhold (semantikk)
sammen. For eksempel sier Klara til Svein: Jeg er syk. I henhold til kodemodellen avkoder
Svein innholdet fra Klaras utsagn, angivelig ved at han slér opp lydene som Klara har laget
i en mental ordbok og bruker intuitive regler for sammensetning av meningsinnhold. Til
slutt sitter Svein igjen med representasjonen av at ‘Klara er syk.

Problemet er at kodemodellen ikke dekker utsagn med kontekstsensitivt innhold, som
utgjor en betydelig del av naturlig kommunikasjon. Et eksempel er nar en sykepleier sier til
en pasient: Hun kommer straks. Selv om vi vet hva disse tre ordene betyr, hver for seg, trengs
det mer informasjon om konteksten for & tolke ytringen enn det som er eksplisitt innkodet
i spraket. For & konstruere mening ma mottakeren av budskapet ha en idé om hvem refe-
renten er (hun), hensikten med handlingen, og forestille seg hva straks betyr i denne sam-
menhengen (sekunder, minutter). For a skjenne at legen kommer ndr hun har gjort seg ferdig
med den andre pasienten, ma mottakeren utlede en hypotese fra informasjon som uteluk-
kende er tilgjengelig i ytringens kontekst. Denne evnen til & trekke kontekstspesifikke slut-
ninger er en automatisert ferdighet hos kulturelt kompetente sprakbrukere, og undersekes
av den sprakvitenskapelige grenen kjent som pragmatikk (Levinson, 1983).

Forelopig er kunstige taleagenter, herunder sosiale roboter, basert pa teknikker for
sprakbehandling og sprakforstaelse som tar utgangspunkt i kodemodellen, og ikke en prag-
matisk tilneerming (Jacquet & Baratgin, 2019; Jacquet, Masson, Jamet & Baratgin, 2018).'°
Dialogsystemene er i hovedsak innrettet for kommunikasjon som en prosess med koding
og avkoding. Pa grunn av de enorme tekniske utfordringene dette innebzerer, er det ogsa
gjort sma fremskritt mot & inkorporere pragmatiske elementer i roboters kommunikasjons-
system. Konsekvensen er at kunstige taleagenter ikke er i stand til & trekke slutninger om
helt trivielle forhold basert pa pragmatiske ledetrader, som mennesker med enkelhet bruker
nér vi samtaler med andre. For sosiale roboter er dette en kritisk utfordring, siden disse ma
forholde seg til de kulturelle ressursene som den menneskelige samtalepartneren har til-
gjengelig i sine omgivelser, herunder kroppssprak og prosodi.

Alternativet til kodemodellen er & forsta kommunikasjon som et samarbeidsprosjekt
mellom to parter basert pa en slutningsprosess, og ikke som kode og avkoding. Denne til-

9. Ifelge Sperber og Wilson generaliserer den semiotiske kommunikasjonsmodellen kjent som «tegnteori», kode-
modellen for verbal kommunikasjon til alle typer kommunikasjon (1995, s. 6).

10. Kunstige taleagenter har en rekke andre utfordringer som ikke bergres her. Marcus og Davis trekker frem mang-
lende komposisjonalitet (evne til meningskonstruksjon i setninger ut ifra delene), ‘common sense’ bakgrunns-
kunnskap, og tolking av tvetydighet i meningsinnhold (2019).
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narmingen ble opprinnelig formulert av sprakfilosofen Paul Grice i form av et «samar-
beidsprinsipp», en konsekvens av fire forventninger eller normer som sosialt kompetente
deltakere i en samtale intuitivt forholder seg til (1975, s. 45). Den forste, kjent som kvantitet,
tilsier at en ytring ikke ber veere mer eller mindre informativ enn det som med rimelighet
kan forventes. Den andre forventningen er normen om kvalitet, som tilsier at ytringen ber
veere sann. [ tillegg ma kommunikasjonen ha relevans for konteksten, og innfri forventnin-
ger om klarhet. Grices kongstanke var at hvis sprakbrukere folger samtalekriteriene om
kvantitet, kvalitet, relevans og klarhet, vil de automatisk opptre i trad med dette overord-
nede samarbeidsprinsippet.

En lytter vil soke etter tolkninger som tilfredsstiller disse fire kriteriene og, ved behov,
lete utenfor ytringens bokstavelige innhold (koden) for a konstruere mening. For eksempel
kan en lege sporre en sykepleier: Kan du assistere meg under en konsultasjon etter lunsj?
Hvorpa sykepleieren svarer: Jeg md pa kurs og skrive dokumentasjon. Hadde sykepleierens
ytring bare kommunisert et rent bokstavelig innhold, ville utsagnet brutt med bade relevan-
sekriteriet og samarbeidsprinsippet. Sykepleieren sier jo ikke pa noe tidspunkt eksplisitt nei,
og han besvarer dermed tilsynelatende ikke spersmalet, men nettopp fordi legen har prag-
matisk kompetanse, kan hun utlede at dette betyr at sykepleieren ikke har anledning til
hjelpe til med konsultasjonen etter lunsj. Denne hypotesen tilfredsstiller samarbeidsprin-
sippet: Sykepleieren sier noe informativt, sant og relevant. Vi kan ogsa bryte med maksi-
mene for a kommunisere ting implisitt. Etter en svaert hektisk vakt kan sykepleieren si til sin
kollega: Vi er heldige som har slik en rolig jobb. Siden dette klart bryter med kvalitetskriteriet
om sannhet, vil mottakeren da sgke etter en beslektet, men sann implikatur som taleren
antakelig mente. I dette tilfellet er det snakk om motsatt meningsinnhold, nemlig at jobben
er sveert travel.

Menneskelig kommunikasjon har dessuten en innebygget dobbelthet. I tillegg til en
informativ hensikt om a informere vare tilhorere om noe, har vi ogsa en kommunikativ hen-
sikt om a informere vedkommende om var informative hensikt. Funksjonen til slik atferd er
a fa vare intensjoner anerkjent hos andre. Saledes tilskriver menneskelige samtalepartnere
hverandre flere lag med hensikter, som til ssmmen utgjer et sofistikert verktoy for menings-
konstruksjon. Dette gjor at vi normalt sett forstar bade det eksplisitte og implisitte innhol-
det i en ytring, til tross for overhengende risiko for misforstaelser. Disse triksene gjor ogsa
at mennesker kan underspesifisere meningen som vi innkoder i spraklig kommunikasjon,
og allikevel ende opp med riktige tolkinger. Dette gjor vi ubevisst ved & orientere oss mot
relevansen av inntrykkene. Hva som er et relevant tolkningsrom i en gitt situasjon, blir der-
med utfallet av en avveiing mellom grad av kognitiv innsats og mengden ny informasjon
som en gitt tolking tilforer var forstaelse.!!

Antropologen Stephen C. Levinson argumenterer for at disse elementene utgjor et gene-
rativt system, en «interaksjonsmotor» som ligger til grunn for all menneskelig kommunika-
sjon og kulturelt mangfold (2006).!* Med utgangspunkt i pragmatikken identifiserer han
sentrale etiologiske prinsipper for malbevisst interaksjon blant mennesker, som sosiale
roboter ma ta hoyde for (2019). Smidig kommunikasjon med roboter forutsetter at maski-
nene oppforer seg pa mater som er kompatibel med interaksjonsmotoren. Robotene ma
altsd ikke bare veere tilpasset partikuleere sosiale eller kulturelle kontekster (Sabanovié, Ben-

11. Dette er kjernen i «relevanseteori» (Sperber & Wilson, 1995), som utvikler en generell teori om kognitive meka-
nismer bak hvordan relevans konstrueres fra ytringer (se Falkum & Kjoll, 2014).

12. Levinson deler Fredrik Barths naturalistiske ambisjon om a utvikle generative modeller av sosiale prosesser
(1992), men bruker naturalistiske data om sosialt liv fra interaksjoner pa mikroniva, ikke meso- og makronivaet,
som Barths generative prosessanalyse retter sokelys mot.
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nett & Lee, 2014), som omgivelsene pa et norsk eller japansk omsorgssenter, men ogsa til-
fredsstille allmenne forventninger til andre sprakbrukere. Blant annet er kommunikativ
forstaelse tuftet pa prediksjon, ved at samtalepartnere forutser og oppfyller hverandres for-
ventninger gjennom ulike interaksjonsforlgp. Uansett lengde og omfang kan slike forlep
forstas som samarbeidsprosjekter for a konstruere mening i sosiale situasjoner.

Et serlig relevant pragmatisk fenomen for bruken av sosiale roboter i omsorg er det som
kalles turtaking. P& slaende vis er menneskelige samtaler strukturert rundt handlingsse-
kvenser som forutsetter tidsmessig koordinasjon. Et eksempel er parede handlinger og
responser, som dem vi finner i spersmal-svar sekvenser:

A:Kan jeg fd noe smertestillende?
B: Har du vondtiryggen igjen?
A:Ja, veldig

B: Selvfolgelig

I sosiale interaksjoner veksler vi altsa pa ‘retten’ til 4 snakke, som i eksemplet over.!* Kom-
parative etnografiske undersekelser viser i detalj hvordan turtakingen utgjer en tilsynela-
tende universell infrastruktur som hindrer overlapp og ungdvendige pauser som komplise-
rer kommunikasjonen mellom to eller flere parter (Levinson, 2016). Systemet er finkalibret,
semlost, og opererer med en forbleffende hastighet. Systematiske sammenlikninger indike-
rer at hver tur bare varer et par sekunder i giennomsnitt, med smidige overganger og pauser
pa noen hundre millisekunder, knapt nok til & ytre en stavelse. I lopet av denne korte tiden
lytter mennesker til samtalepartneren, konstruerer en hypotese om meningsinnholdet,
samtidig som at vedkommende formulerer en respons som er sensitiv ovenfor kontekstuelle
ledetrader som ansiktsuttrykk, gestikulering, og andre typer kroppssprak med tilhgrende
kulturelle konvensjoner. Dette inkluderer beskrivende, metaforisk og papekende gestikula-
sjon, som utbroderer det talte budskapet i et aktivt semantisk felt.'* Var prediktive forstaelse
av andres ytringer, og produksjon av egen tale, blir til i parallell. I tillegg innlemmes multi-
modale interaksjoner med talehandlingene vare. Denne prosessen kan ogsa ‘spres’ utover
deltakerne i sosiale situasjoner, for 8 omga de begrensningene som enkeltpersoner matte ha.
Vi kommuniserer dessuten ogsa om var egen kommunikasjon gjennom metakommunika-
sjon, et backup-system som gjor det mulig & fortlopende reparere samtaler nar vanskelighe-
ter oppstar. Denne metakommunikasjonen har en sentral rolle i tolkning av meningsinn-
hold, og signaliserer hvorvidt kommunikasjonen har vert vellykket. Disse ferdighetene
mestres ikke av sosiale roboter og andre taleagenter, men de er helt sentrale i omsorgsprak-
sis, som vi nd skal se.

Sprakbruk i demensomsorg

En rekke fremtidsforestillinger inkluderer sosiale roboter og kunstige taleagenter som ver-
difulle bidrag til omsorgstjenestene for personer med demens, serlig som en kilde til sosial
kontakt (Ghafurian, Hoey & Dautenhahn, 2021; Géngora Alonso et al., 2019; Ienca et al,,
2017; Koh, Ang & Casey, 2021; Lu et al., 2021; Scoglio, Reilly, Gorman & Drebing, 2019;

13. Eksemplet bestér av to enkle sekvenser av parede spersmal-svar (ABAB), men slike interaksjoner kan ha en kom-
pleks rekursiv struktur, med mange deltakere.

14. T etnografiske studier av multimodalitet brukes begrepene «co-speech gesture» og «environmentally-coupled ge-
sture», avhengig av det semantiske feltet (se Streeck, Goodwin & LeBaron, 2011).
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Valenti Soler et al., 2015; Whelan et al., 2018). Dette er en ressurskrevende og voksende
gruppe tjenestemottakere, enten de bor hjemme i sykdomsforlopets tidlige fase, eller pa
institusjon. Pa verdensbasis anslar WHO at antallet demenstilfeller overstiger 55 millioner,
og demensforekomsten i Norge er stipulert til over 100 000, med kognitiv svikt hos rundt
80% av sykehjemsbeboere (Strand, Torgersen Vollrath & Fykse Skirbekk, 2021).

Demens kan gi generelle utfordringer med a bruke og forsta spriak. En rekke etnogra-
tiske studier av hverdagskommunikasjon i demensomsorg viser hvordan pragmatiske
aspekter er helt sentrale for kommunikasjonen mellom personer som lever med kognitiv
svikt, helsepersonell og andre omsorgspersoner (Guendouzi & Muller, 2006; Hamilton,
2008; Kindell, Keady, Sage & Wilkinson, 2017). Feltstudier av sprakbruk hos pasienter med
Alzheimers sykdom, illustrerer eksempelvis at evnen til & oppdage problemer i kommuni-
kasjon, samt reparere samtaler for a ivareta gjensidig forstaelse, gradvis svekkes nar syk-
dommen forverrer seg. Samtidig kan evnen til turtaking vedvare gjennom sykdomsforle-
pet. Detaljerte analyser av samtaler med demenspasienter i naturlige situasjoner viser ogsa
hvordan omsorgspersoner benytter «indirekte reparasjon» for a parafrasere og bekrefte for-
staelsen av det som blir sagt, og gi personer med kognitiv svikt tid og anledning til 4 finne
de riktige ordene (Kindell et al., 2017, s. 396). Samtalepartnere stotter dermed opp under
kompetansen til personen med demenssykdom gjennom a forhandle og tilpasse seg de end-
ringer i samtaleevnen som sykdommen medferer.

Samtalereparasjon, den komplekse veven av forhandlinger om forstaelse og mening som
foregar mellom samtalepartnere, spiller altsa en helt sentral rolle i kommunikasjon blant
demenssyke og omsorgspersoner. Slike reparasjoner kan forstas som et «grensesnitt» mel-
lom sosial interaksjon og individuell kognisjon (Albert & De Ruiter, 2018): sekvensielle,
prosedurale og selvkorrigerende mekanismer for a lgse problemer rundt snakk, tale og for-
staelse mellom kommuniserende parter. Nar den gjensidige forstaelsen bryter sammen i
samtaler mellom omsorgspersoner og mennesker med demenssykdom, settes det i gang et
sofistikert, men ofte usynlig, reparasjonsarbeid. Slike kulturelle prosesser er avgjorende for
d handtere og bevare det Goftman kalte «ansikt» (1955), og gjor det mulig for personer med
demenssykdom & fremsta som kompetente sosiale personer i mote med andre sprakbru-
kere. Studier fra sykehjem viser ogsa at samtaleelementene i en gitt interaksjon ofte er for-
delt (distribuert) mellom sprakkompetanse til individet med demensdiagnosen og de andre
deltakerne i samtalen (Kindell et al., 2017). Dette skjer gjennom et kulturelt betinget «sam-
arbeidssystem» som inkluderer en storre del av omsorgsmiljoet.

Nér ens samtalepartner har demens, gjor «interaksjonsmotoren» det mulig for sprak-
brukere a benytte en rekke strategier for a kompensere og stette opp under deres hukom-
melse. Et eksempel er omsorgspersoners bruk av «narrative stillas» (Hydén, 2011, 2013):
ulike stotteord og hint som hjelper sprakbrukere med demens til a fortelle sammenheng-
ende historier og delta i meningsfulle samtaler, til tross for begrensninger i deres individu-
elle minnesystem. Til tross for alvorlig kognitiv svikt hos en av partene, kan ogsa kommu-
nikasjonen bli meningsfull ved at sprakbrukerne bruker materielle ressurser som befinner
seg 1 samtalepartnernes umiddelbare omgivelser for semiotiske formal. Slike ledetrader i
det semiotiske feltet inkluder gestikulasjon, og aktiv bruk av gjenstander i miljoet. Disse
meningsskapende ressursene supplerer og beriker informasjonen som er kodet inn i selve
ytringene som utveksles, til hjelp for deltakerne i samtalen.

Etnografiske studier av kommunikasjon i demensomsorg viser altsé tydelig hvordan dia-
log er et samarbeidsprosjekt. En persons evne til 8 kommunisere pa meningsfullt vis er altsa
ikke utelukkende en funksjon av individets kognitive evner, men en sosial prestasjon
(Goodwin, 1995). I mange situasjoner tar altsa samtalepartnere i bruk et helt arsenal av kul-
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turelt akseptable kompensatoriske strategier for a gjore seg forstatt, forsta andre, og reparere
brudd i samtaler. Det gjores blant annet ved & omformulere eller glatte over upassende ele-
menter som ikke bidrar til gjensidig forstaelse. Til sammen utgjor dette et fortolkende ram-
meverk for sprakbrukere med svert ulike kompetanser, og hvor samtalepraksiser kan til-
passes den sosiale situasjonen, samt type og grad av kognitiv svikt.

Diskusjon og konklusjon

Sosiale roboter har blitt fremhevet som et innovativt tilskudd til fremtidens tjenestetilbud
innen eldreomsorg, iseer for a fremme sosial kontakt til personer med demens. Til tross for
etiske utfordringer og motforestillinger (Ienca, Wangmo, Jotterand, Kressig & Elger, 2018;
Sharkey & Sharkey, 2012), indikerer en rekke oversiktsstudier at slik teknologi generelt
mottas positivt av brukere, og at teknologien vekker engasjement i utprevingsperioden,
men robotsystemene er ikke tilstrekkelig autonome til at de fungerer uten tilsyn fra opera-
torer. Med utgangspunkt i antropologiske studier av sprakbruk har denne artikkelen satt
sokelys pa en kritisk begrensning ved kunstige taleagenter, nemlig deres kapasitet for inter-
aksjon i naturlige situasjoner. I motsetning til hvordan menneskelig dialog utspiller seg rent
empirisk, er natidens sosiale roboter basert pa antakelsen om at meningsfull kommunika-
sjon kan kodes direkte i spraklige uttrykk. Studier av sprakbruk i praksis viser derimot at
informasjonen som er kodet i ordene vi benytter, pa langt naer inneholder ressursene som
trengs for & produsere et adekvat meningsinnhold i samtaler. Ved & vise til egenskaper ved
det Levinson har kalt «interaksjonsmotoren» (2006), og dens rolle i demensomsorg, har jeg
synliggjort barrierer for sosiale roboter i dette feltet. Samtidens talesystemer mangler den
situasjonsbetingede pragmatiske kompetansen for a forsta situasjonens kontekst, som ordi-
naere mellommenneskelige interaksjoner er tuftet pa. En péfallende asymmetri i mote med
presumptivt intelligente maskiner, er menneskers evne til samtalereparasjon, en essensiell
kulturell kapasitet for kommunikasjon med personer som har kognitiv svikt. Evnen til kon-
tekstsensitiv reparasjon av sosial interaksjon er heller ikke bare et rent spraklig anliggende.
Den mobiliseres hver gang vi samhandler med teknologi som ikke handler slik vi gnsker, fra
mikrobelgeovner til kaffemaskiner, og roboter. Collins har derfor hevdet at siden dagens
robotsystemer ikke er symmetriske forbrukere og reparaterer av vare kulturelle produksjo-
ner, herunder sprak, er de inntil videre a anse som menneskelige proteser (2021).«Sym-
metriske teknologier», roboter som er kapable til & reparere sosiale interaksjoner i sanntid,
forblir en fremtidsvisjon.

Pa tross av dette gjor dagens teknologi det mulig for mennesker & skape posthumanis-
tiske «andre» i eget bilde, og dette potensialet for dialogiske fellesskap mellom mennesker
og roboter utfordrer humanistisk tankegods i antropologi og andre fag (Hasse, 2022).
Antropologiske undersekelser av slike teknoanimistiske eksperimenter kan synliggjore
grensene for hva ulike sosiale fellesskap aksepterer som menneskelig, bade hva vi er, sa vel
som hva slags vesener vi ikke er. Med referanse til pagdende debatter om ontologiske
grunnlagsproblemer viser Hasse til etnografiske studier av roboter blant danske brukere.
Her moter bilder av en posthuman framtid virkeligheten. Innledningsvis er robotenes bru-
kere villige til & toye grensene for egen sosialitet, men fornemmelsen om at maskinene spei-
ler menneskene utfordres til stadighet, og dialogen bryter etter hvert sammen. Forsteinn-
trykket av robotene som autonome skapninger endrer seg altsa gjennom en kulturell
leeringsprosess. Den innledende forestillingen om maskinen som en autonom agent med
dialogiske evner lar seg ikke opprettholde, og begrensningene blir etter hvert patrengende.
Hasse foreslar derfor at vér tids teknoanimisme ma forstas som en ontogenetisk prosess:
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Grensene for menneskelighet er ikke fiksert, men en storrelse som skifter over tid, gjennom
sosiale fellesskap som leerer seg & sameksistere med teknologien.

Hvor grensene for slike fellesskap gar i demensomsorgen innenfor rammene av rike vel-
ferdsstater er uavklart. I 2011 presenterte Innovasjon i omsorg en serie udaterte prediksjo-
ner om robotteknologiens rolle i fremtidens omsorgstjeneste (Helse- og omsorgsdeparte-
mentet). Et tidr senere fortoner disse seg som ubegrunnet optimistiske (Jacobsen, 2022).
Prediksjonene avslorte ikke bare en naiv forstaelse for teknologiens begrensninger, men
undervurderte ogsa kompleksiteten i menneskelig samhandling, herunder behovet for kon-
tinuerlig reparasjon av vare interaksjoner med teknologi. Den samme kognitive bagasjen
som muliggjer reparasjon i mete med taleteknologien, er en grunnleggende forutsetning
for personsentrerte omsorgstjenester, hvor nettopp dialog spiller en helt sentral rolle. Fore-
lopig besitter ikke taleagenter, slik de materialiserer seg i sosiale roboter og andre media,
denne bagasjen. I metet med ny robotteknologi som et fremtidig investeringsomréde, er det
derfor avgjorende at helsetjenestens faglige, administrative og politiske ledere har innsikt i
de kritiske forholdene som jeg har beskrevet her. Antropologiske studier av grunnlagspro-
blemer i menneskelig interaksjon forteller oss at rollen til sosiale roboter og andre systemer
for samtalestotte og kontakt i demensomsorg, vil veere begrenset i uoverskuelig fremtid. I
tilfeller der robotteknologi vurderes til 4 understotte sosial kontakt, ber derfor helseperso-
nell og ledere sporre seg om det aktuelle systemet besitter grunnleggende pragmatisk kom-
petanse. Er svaret nei, er det grunn til a betvile pastander om utstrakt nytteverdi i omsorgs-
tilbudet.

I pavente av storre teknologiske gijennombrudd innen kunstig forstaelse av kommunika-
tiv kontekst, er det heller ikke overkommelig a forhandsprogrammere sosiale roboter til a
handtere mangfoldet av naturlige samtalesituasjoner, pa en tilfredsstillende mate. Hva som
er konteksten for en gitt ytring, kan nemlig ikke spesifiseres eksplisitt pa forhand, med unn-
tak av noen sveert velavgrensede omrader av sosialt liv. Kontekst, med tilherende repara-
sjonsarbeid, oppstar pa mikronivé i komplekse interaksjoner. Situasjonens kontekst kon-
strueres fortlopende gjennom fortolkningsprosessen, i trad med spesifikke kulturelle for-
ventninger om hva som er relevant for deltakerne i samtalen, og med utgangspunkt i
ressursene som disse har tilgjengelig i sine omgivelser. Med andre ord: Spraklige interaksjo-
ner bade former og formes av deres kontekst. Takket veere kulturell orkestrering av den
menneskelige interaksjonsmotoren er vi generelt villige og kompetente til & tilpasse var
kommunikasjon til akterer med begrensede kapasiteter, for eksempel andre dyr, barn eller
personer med kognitiv funksjonsnedsettelse (Levinson, 2019). Vi tilskriver eksempelvis
maélbevissthet til maskiner, som et biprodukt av en generell disposisjon til 4 oppdage men-
stre og intensjoner. Denne tilboyeligheten til antropomorfisme er et sammensatt, men vel-
kjent, fenomen i antropologisk litteratur (Vidal, 2007). I studier av menneske-robot inter-
aksjon kommer dette til uttrykk som ‘ELIZA-effekten’ (etter en tidlig chatbot fra 1966):
Brukere antar at maskinens atferd er analog med menneskelig atferd, med tilsvarende
beveggrunner. Ifplge Marcus og Davis bidrar denne «illusjonen av kompetanse» til & mas-
kere begrensninger og manglende robusthet i dagens roboter (2019). I en spissformulering
papeker de at en autonom robot som lefter bestemor trygt i seng fire av fem ganger, har liten
verdi. Selv om sprakbruk har en annen risikoprofil enn slike praktiske hjelpeoppgaver, er
det neppe noen som gnsker seg utstrakt dialog med roboter som ikke forstar hva vi sier en
femtedel av tiden, uten evne til & reparere misforstaelser.

Grunnet menneskelig fleksibilitet og tilpasningsdyktighet er det allikevel en teoretisk
mulighet for at robotassistenter kan ha en rolle i omsorgstjenestene, selv om de ikke mestrer
rituelle aspekter ved menneskelig kommunikasjon. Det forutsetter at brukernes forvent-
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ninger er velkalibrerte i forhold til maskinens kompetanse, men det a samstemme hva robo-
tene kan gjore, med vare forventninger til dem som sosiale agenter, er en formidabel utfor-
dring. Ala¢ har eksempelvis beskrevet hvordan roboter innehar en tvetydig status som bade
ting og sosiale aktorer, betinget av omstendighetene (2009; Ala¢ et al., 2011). Gjennom
etnometodologiske studier av menneske-robot interaksjoner, belyser hun en multimodal,
semiotisk koreografi rundt maskinene. I dette «situerte vedlikeholdet av interaksjoner» er
robotens iscenesatte status som sosial akter ulgselig knyttet til dens materielle egenskaper,
og de mulighetene for samhandling som kroppsliggjeringen inviterer til. En slik sosialitet er
altsé ikke et produkt av robotens «indre liv», eller maskinens evne til selvstendig menings-
produksjon, men resultatet av konkrete, materielle interaksjoner som mennesker hele tiden
vedlikeholder og reparerer, for at de ikke skal bryte sammen. Asymmetrien gjor ogsa at
robotens potensiale for handling (agens) blir distribuert mellom deltakerne i konkrete,
situasjonsspesifikke aktiviteter. Ala¢’s interaksjonsanalyse anerkjenner dermed robotene
bade som materielle ting og sosiale aktorer, uten at den legger til grunn menneskelig sosia-
litet som et ideal. Et slikt perspektiv gjor det mulig a utforske ulike sider ved vare tilboyelig-
heter til a meningsfullt orientere oss mot maskinene. Samtidig er det lite i denne forsknin-
gen som indikerer at slike moter gir gevinster av den typen som politiske og administrative
ledere etterspor i mogte med ny omsorgsteknologi.

Noen mennesker med demenssykdom kan nok derfor ha glede av & utforske potensialet
i kunstige dialogsystemer, men nettopp fordi robotene fremdeles mangler pragmatisk kom-
petanse, vil dialogen med slike systemer veere skjor, og kreve kontinuerlig vedlikehold og
reparasjon. Som eksemplene ovenfor har illustrert, er vi i stand til & tilpasse véar sprakbruk
til personer vi opplever som mindre kompetente enn oss selv. Samtidig er det rimelig a
sporre — med hensyn til pasientsikkerhet og etikk — om vi med rimelighet kan forvente at
mennesker med kognitiv svikt skal leere a tilpasse sin egen kommunikasjon til sosiale robo-
ter, som etter alle solemerker er mindre kompetente sprakbrukere enn de selv er.

Robotene representerer derfor neppe en plausibel teknologisk lesning pé velferdsstatens
utfordringer det neste tiaret, herunder manglende sosial kontakt hos en aldrende befolk-
ning, knapphet pa helsepersonell og laber produktivitetsutvikling i omsorgssektoren. Dia-
logen er stadig en sentral bestanddel i produksjonen av omsorgstjenester, og betydningen
av situasjonens kontekst kompliserer bruken av dialogsystemer for brukere som lever med
demens, eller andre typer kognitiv svikt. Leerdommen fra denne teknoantropologiske ana-
lysen er ikke at sosiale roboter aldri kan bli et positivt tilskudd til sektoren, men at ordskiftet
rundt roboters plass som dialogpartnere i omsorgstjenestene ma basere seg pa de riktige
premissene. Det krever selvsagt kunnskap om teknologiens egenart, men ogsa antropolo-
gisk innsikt om hvordan interaksjoner og forhandlinger med teknologien stadig utfordrer,
og noen ganger ekspanderer, grensene for det menneskelige.
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