2,

IN5480 INDIVIDUELL OPPGAVE

Hosten 2021
EMILYLO

'y



IN5480 Emilylo
Hgsten 2021

Innhold
oo [0 I A TP PP PR PPTPPPTUPPRTON 2
1.1 Historien, definisjon og interaksjonen med kunstig intelligens........cccocvveevviee i, 2
Definisjoner om Kunstig intelliZENt......cc.uiiiiiiiiie e e e e e 2
Artikkel eksemplar om kunstig intelliGENt .......coccuiii i e 2
Kunstig intelligent produktet BirdSy .....c.ueiiiiiiieiciiee ettt e e et e e e et e e e aree e e e e 3
Film eksemplar med Kunstig intelIliZENt ........c.uviiiiiiiiie e 3
1.2 Roboter 0g kunstig intelligent SYStEMIET ....cceviii it 4
DefiniSJONEr OM FODOL......ciiiiiieec e et e e e st e e e s b be e e s snbeeeeesnbeeeeennseeas 4
Forholdet mellom roboter og kunstig intelligent ........ccuveiieiiii i e e 5
[20e] ool o Y0 =1 =1 d =T o F OO PSPPSR PP 5
1.3 Universal design og kunstig intelligent syStEMEr........cccuiiiiiciiii i 5
Kunstig intelligent inkluderer MENNESKET .........ciiiiiiiicee e e e sbee e e e 5
Kunstig intelligent inkluderer og ekskluderer MeNNESKEr .........ooovviiiiiiiiee i 6
Har Maskiner €N fOrStARISE? ..ottt st ettt et bt et st et e b sae s 6
1.4 Retningslinjer for menneskelig -kunstig intelligens interaksjon .........cccocveeeeiieecccciee e, 6
[ To [T oY (=T o a1 s g Yo V| PRSP 7
IMIOAUI 2.ttt st st et e bt e e bt e sae e s et e st e e bt e bt e beesmeesmee et e e reenneenaeesane e 8
2.1 Karakteristiske trekk innenfor KI-tilf@rte sySte@mMer.......cccuiiiiciiee i 8
Eksempel pa et KI-tilF@Irt SYSTEM c....vviiiiee ettt e et e e e e abe e e e e e e e e eare e e e eenraeas 8
2.2 Menneskelige-KI iNteraksjons deSiSN.........uiiiciiiii ettt ettt e e e e are e e e saae e e e enreeaeeanes 8
2 retningslinjer fra Amerashi et al. (2019) rettet mot eksempelet av et Kl-tilfgrt system................... 9
Sammendrag av Bender et al. (2021) ....ccceeieieeiiiie ettt etee et e e taeesare e re e e ear e e sra e eraeesbaeeans 10
2.3 Chatbots / dialog brukergrensesnitl.........cocueieiviiiiieecee ettt et et e e eare e et e eennas 10
Retningslinjen 1 og 2 fra Amerashi et al. (2019) kan Igse chatbot utfordringer .........cccccceevveeenneen. 11
ENdringer til MOAUI 2 ....oeiieee e e e e e et re e e et e e e e e e bae e e e e ree e e e nareeas 12
Q1 [o 1= PSPPSR PPTO PP PSP 13



IN5480 Emilylo
Hgsten 2021

Modul 1

1.1 Historien, definisjon og interaksjonen med kunstig intelligens

Kunstig intelligens kom til verden gjennom en rekke vitenskapelig prosjekter. Det startet med
den britiske matematikeren Alan Turing, som lagde en maskin for a knekke kryptiske koder
under andre verdens krig. Begrepet kunstig intelligens ble fgrst introdusert i 1956 av den
amerikanske matematiker og logiker John McCarthy (Grudin, 2009, s. 49).

Definisjoner om kunstig intelligent

Ifglge John McCarthy definerer han kunstig intelligens som "It is related to the similar task of
using computers to understand human intelligence, but Al (artificial intelligence) does not have
to confine itself to methods that are biologically observable." (McCarthy, 2004, s. 2).

En annen definisjon av Ziyad Saleh fra den britiske universitet i Egypt nevner at kunstig
intelligens " is intelligence demonstrated by machines, in contrast to the natural intelligence
displayed by humans and other animals" (Saleh, 2019, s. 2).

Sist og ikke minst en definisjon fra den store norske leksikon, skrevet av Axel Tidemann "Kunstig
intelligens er informasjonsteknologi som justerer sin egen aktivitet og derfor tilsynelatende
framstar som intelligent" (Tidemann, 2020).

Ut ifra disse tre definisjonen, definerer jeg mitt synspunkt pa kunstig intelligent. Kunstig
intelligens er en datamaskin med ferdigheter i likhet med mennesker og dyr, ved a imitere og
leere av handlinger. Jeg tar for meg at kunstig intelligent har tekniske sensorer som bidrar til a gi
datamaskinen en form av informasjon. Dette kan da sees som lzering, deretter kan
datamaskinen benytte informasjonen til @ kalkulere eller planlegge en tilbakemelding for oss

mennesker.

Artikkel eksemplar om kunstig intelligent

Tone Bratteteig og Guri Verne har skrevet en interessant artikkel om a utforske vanskeligheter
med kunstig intelligens innenfor deltagende design. Deltagende design er hvor flere brukere er
involvert i a skape et design og utelukker ungdvendige tekniske feil fra et brukers perspektiv
(Bratteteig & Verne, 2018, s. 2). Videre sies det at kunstig intelligens er en treningsprosess som
vil kreve tid, akkurat som a trene en hund. For eksempel a trene opp programvaren til 3 kunne
se forskjellen pa en bil og en motorsykkel, ved a benytte flere eksemplar bilder. Bratteteig og
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Verne viser til tre utfordringer med kunstig intelligens teknologien innenfor deltagende design.
Fgrste utfordring for designere er @ kunne vite hvilken effekt designet kan gi for framtiden. Den
andre utfordringen er @ kunne evaluere resultatet av design ideen innenfor prosjektets
tidsramme, fordi kunstig intelligens vil kreve tid. Tredje utfordring er @ kunne differensiere
mellom bruk av designet og treningsprosessene av designet, sa lenge kunstig intelligens er i
bruk vil den veere under treningsprosessen (Bratteteig & Verne, 2018, s. 4).

Kunstig intelligent produktet Birdsy

Birdsy er et kompani som har laget et videokamera for fugleelsker, og er til salg vinteren 2021.
Nettside: https://store.birdsy.com/

Pa nettsiden viser Birdsy bruk av kunstig intelligens for opptak av fugler nzer ditt nabolag. De
reklamerer for at kunstig intelligent kameraet skal kunne markere opptaksvideoene slik at
brukere kan lett bla giennom opptakene og se de forskjellige fugleartene. Ved a navigere
lengere inn pa nettsiden, forklarer Birdsy i mer detaljer over hvordan kunstig intelligent
gjennomfgres i produktet. Kunstig intelligent blir brukt i to steg. Fgrste steg er a gjenkjenne om
en fugl eller dyr er innenfor kameravisningen for sa a ta et opptak. Det vil ogsa danne et
miniatyrbilde ved a zoome inn pa dyrene. Andre steget er a fa Birdsy serveren til a gjenkjenne
hvilke fugleart som er pa bildet, og hvis Birdsy ikke klarer a gjenkjenne arten vil ikke fuglen bli
identifisert. Hvis Birdsy identifiserer feil fugleart sa skal brukeren kunne lett ta vekk eller legge
til identiteten pa sin brukerkonto. Kunstig intelligens klassifisering av fugleartene vil forbedres
etter tid og det er Birdys mal a gjenkjenne ngyaktig de fleste arter i naer fremtid (Birdsy, u.a.).

Film eksemplar med kunstig intelligent

"I, robot" er en science-fiction film som kom ut i 2004, regissert av Alex Proyas. Filmen baserer
seg i aret 2035 med skuespilleren Will Smith som hovedpersonen, detektiv Del Spooner
(Proyas, u.a.). "I, robot" tar for seg tre regler for roboter basert av forfatteren Isaac Asimov.

1. En robot skal ikke skade et menneske, eller tillate mennesker a bli skadet.
En robot ma lyde til gitte ordre fra mennesker, hvis ikke det gar i konflikt med fgrste
regel.

3. Enrobot ma beskytte seg selv, sa lenge det ikke gar i konflikt med fgrste og andre regel.

Kilde: https://www.historyofinformation.com/detail.php?entryid=4108
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Filmen tar for seg intelligente menneskelige roboter, med diverse oppdrag gitt fra mennesker.
Innbyggerne bruker robotene som sin egne butler, for eksempel husarbeids tjenester.
Robotene bruker stemme gjenkjenning for a ta inn ordre fra mennesker, og kamera som
gjenkjenner objekter. | tillegg er robotene bygget opp slik at de er mye sterkere og stgdigere
enn et menneske. De fleste personene i filmen har stor tro pa at robotene er fremtiden, unntatt
hovedpersonen Spooner som har lite tillit i roboter. Grunnen til Spooner skeptiske adferd mot
roboter, er pa grunn av en hendelse hvor en robot kalkulerte overlevelse prosenten mellom
Spooner og et annet menneskes liv. Roboten bestemte seg for a redde Spooners liv, men i
Spooners mener at roboten skulle ha reddet det andre mennesket.

1.2 Roboter og kunstig intelligent systemer

| Tsjekkia 1920 dukket ordet "robot" for f@rste gang i teaterstykket R.U.R (Rossum's Universal
Robots) skrevet av Karel Capek. Ordet robot pa tsjekkisk betyr tvangsarbeid (Origin of the Word
«Robot», 2016). Det er vanskelig a si hva som kommer til a bli kalt roboter i fremtiden, fordi
robot designet endres raskt med nye opprettede robot kompanier samtidig som andre robot
kompanier blir stoppet (Dautenhahn, 2018, s. 2).

Definisjoner om robot

Sebastian Thurn trekker frem definisjonen av ordet "robot" fra robot instituttet i Amerika. "A
robot is a reprogrammable, multifunctional manipulator designed to move materials, parts,
tools, or specialized devices through various programmed motions for the performance of a
variety of tasks" (Thrun, 2004, s. 11). Videre blir det nevnt at denne definisjonen mangler a
nevne om autonome ferdigheter som en robot kan ha.

Ifglge den store norske leksikon blir ordet "robot" definert som "Robot, en datastyrt enhet som
ved hjelp av sensorer kan motta data fra omgivelsene, bearbeide disse og reagere ved a
iverksette handlinger i henhold til forhandsprogrammerte regler" (Liseter, 2020)

Begge definisjonene nevner at en robot er programmert til 3 gjgre bestemte oppgaver, men
som Thurn har nevnt sa sier ikke den fgrste definisjonen noe om autonome ferdigheter. Den
store norske leksikon never at en robot er en datastyrt enhet, som tyder pa at roboten jobber
automatisk ved a styre data-ene for oss mennesker. Min definisjon av en robot er, en datastyrt
eller automatisert enhet programmert til a gjgre menneskelige handlinger slik at hverdags livet
blir lettere, ved hjelp av bevegelser og sensorer. Jeg fokuserer mer pa at roboter gjgr hverdags
oppgaver litt enklere i livet enten datastyrt eller automatisk, men det finnes ogsa ubrukelige
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roboter. For eksempel en robot som skrur av en bryter hver gang en person skrur pa bryteren.
Disse robotene er mer egnet for underholdning.

Forholdet mellom roboter og kunstig intelligent

Roboter og kunstig intelligens er ganske like, ved at begge parter gjgr handlinger for oss
mennesker og kan etterligne oss mennesker. Det som utelater en robot for a vaere kunstig
intelligens er at roboten ikke er programmert til 3 lzere over tid, men ma heller
omprogrammeres hvis det skulle vaere endringer. Kunstig intelligens derimot lzeres og trenes
overtid, noe som gjgr det vanskelig a si om en kunstig intelligens er et fullt ferdig produkt. Det
kan tenkes som et menneske, hvor kunstig intelligens er hjernen og roboten er kroppen.

Robot omeletten

En automatisk robot kokk som har egenskapen til a tilbedre og servere en omelett. Roboten ble
utvikler i Singapore med prototype navnet AUSCA (Dorn, 2019). Roboten oppfgrer seg om et
menneske arm og beveger seg fleksibelt rundt stasjonen sin. Maskinen bidrar til 3 gi oss
perfekte omeletter hver gang, slik at vi mennesker ikke uheldigvis server en brent omelett.
Interaksjonen med roboten starter med at vi mennesker selv setter hvilken topping til
omeletten vi vil ha. Deretter trykker pa omelett knappen, som setter i gang roboten.

1.3 Universal design og kunstig intelligent systemer

"Universal design can be defined as the design of products and environments to be usable to
the greatest extent possible by people of all ages and abilities. Universal design respects human
diversity and promotes inclusion of all people in all activities of life" (Story et al., 1998, s. 11).

Universal design pa norsk er kjent som UU (universal utforming), handler om a vaere tilgjengelig
for alle. Uansett om en person har nedsatte ferdigheter, for eksempel hgrsel, syn eller en
brukket arm. Skal personen kunne benytte et design eller en tjeneste i likhet med de som ikke
har nedsatte ferdigheter.

Kunstig intelligent inkluderer mennesker

Kunstig intelligens kan bidra til a fa et design til a bli mer universell utformet. Et eksempel pa
det er videotjenesten, Youtube. En video som blir lastet opp pa Youtube-nettsiden kan benytte
kunstig intelligens for a generere undertekst pa videoen, slik at de med hgrsels vanskeligheter
ikke gar glipp av innholdet pa videoen. For a generere undertekst benyttes det kunstig
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intelligens med stemme gjenkjenning, for a fa talende ord til skriftlig ord. Et annet eksempel
hvor kunstig intelligens inkludere flere parter er selvkjgrte biler, som kan bidrag til flere med
nedsatte funksjonsevne til 3 kunne kjgre bil.

Kunstig intelligent inkluderer og ekskluderer mennesker

Kunstig intelligens kan ogsa bidrag til a inkludere samtidig ekskludere brukere. For eksempel pa
flyplassen hvor det blir utfgrt passkontroll. Hvis det er en selvbetjent passkontroll som benytter
kunstig intelligens med bruk av ansikts gjenkjenning for a gjgre prosessen mer raskere. | likedan
kan kunstig intelligens bli brukt til 38 gjenkjenne ansiktstrekk for a finne en kriminelle personer.
Problemet med et slikt eksempel scenario er at kunst intelligens kan melde til feil person for
kriminelle handlinger, fordi noen ansikts trekk ser like. Det kan ogsa hende at de reisende har
tatt skjgnnhetskirurgi som gjgr at ansikts trekk ikke stemmer overens med passbildet.

Har maskiner en forstaelse?

Min oppfatning om konseptet "forsta" og "forstaelse" er fleksibel lzering, hvor vi mennesker har
en forstaelse av det vi har laert til 3 kunne benyttes til flere situasjoner. Maskiner derimot
forstar kun programmerings koder, instrukser som vi mennesker gir til maskinen. En maskin vil
ikke kunne kombinere sine funksjonaliteter eller egenskaper av seg selv, med mindre vi
mennesker programmerer maskinen slik. Kan maskiner forsta? Nei, maskiner kan kun forsta
kommandoer gitt fra oss mennesker.

1.4 Retningslinjer for menneskelig -kunstig intelligens interaksjon

Retningslinje nummer 12 fra Microsofts menneskelige interaksjon med kunstig intelligens sier
"Remember recent interactions". Et eksempel for retningslinje 12 er nar en bruker titter i
nettbutikker, dermed vil nettsiden vise en historikk av besgkte produkter. Ut ifra historikken
kan nettbutikken benytte kunstig intelligens til a rekommandere tilpassende produkter for
brukeren.

Shneidermans atte gylne regler er et sett med HCI(Human computer interaction) design
retningslinjer (Guidelines in HCl, u.a.). Shneidermans og Microsofts retningslinjer har mye til
felles. For eksempel: enkelt & angre handlinger, gi brukeren en form for tilbakemeldinger, og
veere konsist pa informasjonen som vises til brukeren. Retningslinjene har ogsa noen ulikheter,
for eksempel hos Microsoft nevnes det om a leere om brukerens atferd. Shneiderman har ikke
et slik retningslinjer.
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Endringer til modul 1

Definisjonen min om roboter gikk ikke helt innpa automasjon, med tanke pa roboter i fabrikker.
Jeg har da endret definisjonen min litt.
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Modul 2

2.1 Karakteristiske trekk innenfor Kl-tilfgrte systemer

Karakteristiske trekk for Kl-tilfgrte systemer er "systems that have features harnessing Al
capabilities that are directly exposed to the end user" (Amershi et al., 2019).

KI-tilfgrte har fire karakteristiske trekk, lzering, forbedring, black-box og drives av store datasett.
Black-box er nar brukeren tilfgyer en form av data inn til KI systemet. Deretter gir systemet ett
svar i form av tilbakemelding til brukeren. Hvordan systemet kommer frem til svaret kan virke
mystisk for brukeren, som da skaper denne black-box effekten. Kl systemer drives av store
datasett ved a innsamle en del informasjon basert av brukerens interaksjoner. Dette kan vaere
for eksempel muspeker sporer, hvilke nettsider brukeren har kommet fra, eller hvem brukeren
har kontakt med. Systemer kan reagere forskjellig eller oppf@re seg annerledes over tid, som da
er basert av samme tekstinntasting fra en bruker eller neste bruker (Amershi et al., 2019). Kl
systemer kan ogsa virke uforutsigbar, som vil skape utfordringer for interaksjons designer.
Studier viser at HCI (Human Computer Interaction) designere strever med a se for seg designet
og prototypen av Kl systemer (Yang et al., 2020, s. 1). Dette kan veaere fordi Kl lzeres over tid og
forbedres bedre eller darlig under treningsprosessen. A kunne se for seg sluttresultatet av et K-
tilfgrt system blir en utfordring for designeren.

Eksempel pa et Kl-tilfgrt system

Nettsiden Youtube har KI-tilfgrte systemer. For eksempel brukeren kan fa anbefalte videoer
basert av systemets beregninger. Systemet gjennomfgrer en rekke datainnsamling basert av
brukeren interaksjoner. Eksempel pa dette er nar brukeren har sett pa en video, og deretter
sjekker ut sine anbefalte videoer. Youtube vil da anbefale videoer basert av de videoene
brukeren har trykket seg inn p3, disse kan vaere avhenge av tematiske stikkord eller fra samme
videoskaper. | noen tilfeller kan brukeren bli anbefalt videoer som har ingen tilneerminger fra
tidligere sette videoer, dette skaper en black-box effekt. Brukeren far da forslaget som kan virke
uforutsigbar.

2.2 Menneskelige-KI interaksjons design

Forskningspapiret av Amershi et al. (2019) introduserer 18 retningslinjer for menneskelige-KI
interaksjoner. Disse retningslinjene skal bidra til 3 hjelpe brukergrensesnittdesignere med
utfordringer innenfor et KI-brukergrensesnitt. Dette kan da veaere 3 gi KI-brukergrensesnittet en
mer konsist design, fordi KI oftest blir framstilt til 8 vaere uforutsigbar. Det er ikke lett & kunne
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vite hvilke tilbakemeldinger en Kl-tjeneste kan gi. Retningslinjene kan ogsa by pa a skape tillit
for brukeren, for eksempel at Kl systemet skal huske brukerens interaksjoner eller gi klare
tilbakemeldinger. Det som skaper tillit, er a gi brukeren en tjeneste som de syns er nyttig og
ikke ubrukelig. Noen av retningslinjene gjelder ikke for de mindre grafiske grensesnittene, for
eksempel stemme baserte, virtuell assistent eller aktivitets sporer (Amershi et al., 2019).

Forskningspapiret av Kocielnik et al. (2019) gar innpa slutt brukerens forventninger for et K-
tilfgrt system. Systemet som dette ble testet pa var "Scheduling Assistant", som skulle
automatisk oppdage om en e-post melding inneholdt en mgteforespgrsel. Deretter tilby
brukeren om a legge dette mgte til deres kalender. Selv om dette systemet kun er en liten del
av hele e-post prosessen, sa kan systemet likevel bli iverksatt i andre eller fremtidige systemer.
For eksempel tekstmeldinger, chattbokser eller QR koder. Kocielnik et al. (2019) trekker frem at
bruker forventninger kan blir formet i 3 prinsipper. 1) Informasjon fra eksterne kilder (spesifiser
egenskapene til systemet), 2) argumenter og forstaelse (Formuler forventninger basert av
forstaelse av systemet), og 3) fgrste oppfatnings opplevelse (assosierte handlinger til systemet,
gjennom interaksjon og opplevelse) (Kocielnik et al., 2019). Disse prinsippene kan bli brukt som
baktanke under design prosessen.

2 retningslinjer fra Amerashi et al. (2019) rettet mot eksempelet av et Kl-tilfgrt
system

Retningslinje 2: Vis frem hvor godt systemet kan gjgre det den kan gjgre. Hjelp brukeren til 3
forsta hvordan Kl systemet kan lage feil.

Youtube har i noen sma tilfeller anbefalt brukere videoer som har lite eller ingen forholder fra
brukerens video historikk. Oftest er dette i hap om a fange brukeren til nye interesser, og
dermed fa brukeren til 8 benytte nettsiden lenger. Det er ingen informasjon som viser til
hvorfor Kl systemet anbefaler visse videoer, noe som kunne ha vart interessant a vite. Dette
kan veere fordi organisasjonen bak systemet tar det som en selvfglge at brukeren oftest forstar
hvorfor visse videoer blir anbefalt.

Retningslinje 8: Stgtte effektive oppsigelser. Gjgr det enkelt for & avvise eller overse ugnskede
Kl tjenester.

I noen tilfeller kan brukeren fa anbefalte videoer de ikke liker, eller spesifikke Youtube kanaler
de ikke vil lenger se. Systemet har da en funksjonalitet til  gi brukeren muligheten for a ikke
vise mer av disse typer videoer. Dette gjgres ved at brukeren trykker seg inn pa de tre prikker-
ikonet under videoen og velger "ikke interessert". Kl systemet vil da lenger ikke vise de mindre
interessante videoene for brukeren. Hvis brukeren har valgt "ikke interessert" ved uhell, s3 kan
de sgke opp videoen. Dermed se pa videoen og fa de relaterte videoene igjen.
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Sammendrag av Bender et al. (2021)

Artikkelen "On the Dangers of Stochastic Parrots: Can Language Models Be Too Big?" av Bender
et al. (2021) handler om KI maskin lzering innenfor store sprak modeller. Artikkelen tar for seg
maskin leering og milj@ risikoer, men ogsa mulige Igsninger. Forskning og trening av maskin
leering for store sprak modeller kan kreve en rekke ressurser som gkonomiske kostnader og Co2
utslipp. Dette vil da pavirke miljget og kanskje minimere tilgjengelig ressurser i fremtiden.
Teknologien blir ogsa designet til en margin av lokalsamfunnet, oftest til rike land. Dermed bgr
forskere prioriteres av effektiv resurs handtering for a forhapentligvis redusere drastiske klima
endringer.

Bender et al. (2021) tar for seg eksempelet i @ bruke internett for datainnsamling om
mangfoldets perspektiv i verden, vil vi kunne da se at datainnsamlingen kan skape utelukkinger
og stygge stereotyper. For eksempel hvis et Kl-system tar for seg oppgaven i a skape en
nyhetsartikkel basert pa populaere treff fra nettsiden. Sannsynligheten for nyhetsartikkelen
handler om vold, kriminalitet eller naturkatastrofer er st@grre, enn om det var en positiv
handling. Dette er fordi internett representerer ikke hele mangfoldet, men dominerende
meninger og popularitet fra de som benytter nettet. Dermed blir det viktig 8 dokumentere
datainnsamlingen under sprak modellers treningsprosess, slik at det danner en oversikt over
hva som blir dratt inn. Bender et al. (2021) papeker ogsa om det er ngdvendig med store sprak
modeller. Hvis det er ngtt til 8 bruke store sprak modeller, sa bgr vi ta for oss risikoene som kan
medfglge.

2.3 Chatbots / dialog brukergrensesnitt

For a designe en chatbot bgr fokuset veere samtale orientert design. Sentrale utfordringer til
designet er lzering, krav pa brukerinnsats, mangel pa tilbakemelding og at chatboten ikke mgter
brukerens forventninger. Under laeringsprosessen er det restriksjoner av sprakbruk, fordi
chatboten ikke kan ta for seg komplekse setninger med en gang. Det vil ogsa kreves en del
brukerinnsats over tid for a trene opp en chatbot. Som da kan skape utfordringer for nar er en
chatbot en ferdig komplett tjeneste. En chatbot har ingen minne eller kunnskap, men
istedenfor etterligner en samtale (Luger & Sellen, 2016, s. 5287). Luger et al. (2016) papeker
0gsa pa samtale utfordringer som kan skape mindre suksess, for eksempel at chatboten gir
uforstaelig tilbakemeldinger, og vanskeligheter for a dirigere rundt samtaler.
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Retningslinjen 1 og 2 fra Amerashi et al. (2019) kan Igse chatbot utfordringer

Retningslinje 1: Gjgr klar hva systemet kan gjgre. Hjelp brukeren til a forsta hva Kl systemet er i
stand til a gjgre.

Hvis en chatbot er i stand til a vise brukeren hva de kan gj@re, sa vil chatboten kunne mgte
brukerens forventninger. Dette kan vaere for eksempel at startdialogen til chatboten gir klar
beskjed over hva hensikten chatboten kan hjelpe med til brukeren. Slik at dialogen ikke er apen
for hvilke som helst samtaler, enn det chatboten er i stand til.

Retningslinje 2: Vis frem hvor godt systemet kan gjgre det den kan gjgre. Hjelp brukeren til a
forsta hvordan Kl systemet kan lage feil.

Ved 3 gi chatboten egenskapen til 3 gi feilmeldinger basert av f.eks. ord som ikke er registrert i
systemet, vil gi brukeren en bedre brukeropplevelse. Enn om chatboten repeterer uforstaelige
tilbakemeldinger eller gjentagende tilbakemeldinger. Dermed kan brukeren prgve seg pa andre
ord i hap a fa en bedre dialog med chatboten. Hvis chatboten kontinuerlig sender feilmeldinger
til brukeren, da bgr kanskje chatboten ga tilbake til treningsprosessen.
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Endringer til modul 2

Fikk et gnske om a ha litt mer utfyllende tekst og refleksjoner. Hadde ogsa noen laneord og
ordellingsfeil som matte rettes.
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