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1 Innledning

Havindustritilsynet (Havtil) gjennomfarte tilsyn med Aker BP ASA (Aker BP) sin
risikostyring og kvalifisering av nye teknologier som kunstig intelligens (KI) i perioden
17.6.2026 — 22.6.2026.

17.6.2026 ble det gjennomfart forberedende mgter med leverandgrer for a fa gkt
innsikt og forstaelse for KI-modellene til bruk i roboter og som utgangspunkt for
tilsyn med Aker BP.

Tilsynet ble gjennomfgart ved dokumentgjennomgang, presentasjoner og intervjuer i
Aker BP sine lokaler i Stavanger 18.-19.6.2026. Oppsummeringsmgte ble gjennomfgrt
22.6.2026.



2 Bakgrunn

Yggdrasil er et omfattende utbyggingsprosjekt som omfatter bade bemannede,
ubemannede og periodevis bemannet innretninger, hvor styring og overvakning skal
utfgres fra et sentralt kontrollrom pa land. Dette representerer en vesentlig endring
fra tradisjonelle driftsmodeller hvor tilsvarende aktiviteter i hovedsak har blitt
gjennomfgrt om bord pa innretningene.

Dette medfgrer endring fra det ordinaere i arbeidsprosesser, ansvarsforhold og
samhandling, og stiller gkte krav til hvordan selskapet sikrer helhetlig styring og
kontroll av virksomheten. Aker BP har oppgitt at gkt digitalisering er en forutsetning
for driftsmodellen.

| 2025 var Havtils hovedtema: «Kunstig intelligens er ogsa en risikofaktor». Kl er
fortsatt et prioritert satsingsomrade for oss, og vi ser en rask utvikling av nye
teknologier i petroleumsnaeringen. Kl kan veere en viktig ressurs og bidra til redusert
risiko, men dette forutsetter at selskapene forstar og aktivt styrer risikoen nar de
utvikler og bruker Kl-systemer.

Vi gjennomfgrer derfor en tilsynsrekke med risikostyring og teknologikvalifisering av
nye teknologier som Kl overfor ulike operatarer.
3 Mal

Mal med tilsynet var a verifisere at Aker BP hadde etablert og anvendte krav og
systemer for risikostyring, samt kvalifiserte nye teknologier som Kl planlagt brukt pa
Yggdrasil-feltet slik at sikker drift ivaretas.

| 2025 oversendte vi et veiledningsbrev til naeringen om hvordan regelverket kan
komme til anvendelse nar det gjelder KI. Vi ville fglge opp at innholdet var gjort kjent
og vurdert i sammenheng med selskapets aktiviteter.

4 Resultat

4.1 Generelt

Yggdrasil-omradets utbygging omfatter tre nye offshore olje- og gassinnretninger.
Munin (ubemannet produksjonsinnretning), Hugin A (produksjon, boring og



boligkvarter) og Hugin B (normalt ubemannet brgnnhodeplattform), flere subseafelt,
samt kraft fra land.

Munin og Hugin B er ubemannede innretninger. Hugin A vil de fgrste drene vaere
bemannet, men Aker BP har en ambisjon om fremtidig ubemannet operasjon i 4 av 6
uker.

Yggdrasilutbyggingen innebaerer hgy grad av automatisering og digitalisering, med
en klar ambisjon om redusert bemanning offshore og gkt operasjonell statte fra
landorganisasjonen.

Det er igangsatt en rekke utviklingsprosjekter der nye teknologier utvikles eller
planlegges tatt i bruk pa Yggdrasil. | denne sammenheng planlegges det a ta i bruk
roboter som skal kunne fjernstyres fra land. For eksempel er malet at enkelte roboter
gradvis skal kunne overta de daglige operatgrrundene pa innretningene, blant annet
gjennom funksjoner for «sjekk og rapporter». Det planlegges ogsa a ta i bruk roboter
i form av fullelektrifiserte kraner som kan fjernstyres fra land.

Aker BP informerte om at KI-modellene i kran vil kunne bidra til gkt sikkerhet under
fremtidige kranoperasjoner. KI-modeller vil gi informasjon til kranoperatgr bade
under normal drift og for & oppdage og handtere hendelser ved fjernstyring av
kranene fra land. Endringsmodellene i operatarrobot var planlagt brukt for a ivareta
operatgroppgaver og output var planlagt brukt til & overvake tilstand, eksempelvis
utvikling av gasslekkasjer, varmeutvikling, og oppdage unormale tilstander pa
innretningen. Identifiserte tilstander skulle gi beslutningsstatte til vedlikehold for &
kunne vurdere behov for utbedringer eller aksjoner. Hugin A skulle etter hvert veere
delvis ubemannet. Vi ble fortalt at det planlegges for at robot vil ta operatarrunder pa
natt ogsa na innretningen er periodevis bemannet.

| en risikobasert tilnaerming vil bruk av Kl i kranene utgjgre en stgrre sikkerhetsmessig
risiko enn bruk av Kl i operatgrroboter som skal anvendes til overvaking. Det betyr at
oppfelgingen og kvalifiseringen bgr tilpasses den operasjonelle risikoen.

Robotlgsningene ble i tilsynet brukt som eksempler pa hvordan Aker BP sikrer at krav
til risikostyring og kvalifisering ivaretas ved anskaffelse av teknologi fra leverandarer,
sammenstilling av systemer og bruk i drift.

Tilsynet var godt forberedt og tilrettelagt av Aker BP.



| tilsynet fant vi svakheter ved Aker BPs risikostyring og teknologikvalifisering.

Tilsynet identifiserte to avvik relatert til falgende:
e Teknologikvalifisering
e Risikostyring og risikoforstaelse knyttet til planlagt bruk av roboter

5 Revisjonsfunn

Vi har to hovedkategorier av revisjonsfunn:

Avvik: Revisjonsfunn der vi paviser brudd pa/manglende oppfylling av regelverket.

Forbedringspunkt: Revisjonsfunn der vi mener a se brudd pa/manglende oppfylling av
regelverket, men ikke har nok opplysninger til & kunne pavise det.

5.1 Awvik

5.1.1 Teknologikvalifisering

Avvik

Aker BP hadde mangelfulle kriterier for utvikling, praving og bruk slik at kravene til
helse, miljg og sikkerhet ble ivaretatt for bruken av digitale teknologier som Kl i
kraner og operatgrrobotene. Forutsetninger lagt til grunn for beslutning for bruk av
disse nye teknologiene var derfor ikke uttrykt slik at de kunne fglges opp.

Krav
Innretningsforskriften § 9 om teknologikvalifisering
Styringsforskriften § 11 om beslutningsgrunnlag og beslutningskriterier fjerde ledd

Begrunnelse

Aker BP informerte om at standarden DNV-RP-A203 var i bruk i selskapet. | henhold
til denne standarden skal man ved de ulike trinnene i utviklingen (TRL-niva)
gjennomfgre relevante aktiviteter og dokumentere hva teknologien skal gjere; hvilke
krav som gjelder; identifisere usikkerheter og eventuelle nye feilmekanismer;
utarbeide plan for analyser, tester og verifikasjoner; dokumentere at kravene er
oppfylt og vurdere om teknologien er tilstrekkelig kvalifisert for anvendelsen, far en
ga over i neste Technical Readiness Level (TRL).



Teknologien ma vaere utviklet for det tiltenkte bruksomradet, tilpasses operasjonell
risiko og det ma reflekteres i akseptkriteriene. Aker BP presenterte at TRL 4 var terskel
for farste utpraving i felt, mens TRL 7 markerte ferdig kvalifisert teknologi og klar for
drift. Vi ble informert om at menneske-maskin grensesnitt var ansett for a veere viktig
med tanke pa utvikling av de digitale teknologiene.

| tilsynet tok vi utgangspunkt i to brukseksempler for KI. Gjennom tilsynet gjorde vi
falgende observasjoner knyttet til de to bruksomradene:

Kraner med KI modeller:

e Technology Qualification — Technology Basis and Assessment Document no.:
Rev.: Page: 60688-01-IN104 fra 2024 beskrev softwarelgsningene for a
automatisere kranene inkludert hva teknologiene skal gjegre og hvilke krav som
gjelder. Vi etterspurte, men ble ikke fremvist eller tilsendt verifiserbare
dokumenter med tydelige kriterier, tester eller evalueringer knyttet til de ulike
TRL-nivaene. Det kom ikke frem hvilke vilkar som var blitt oppfylt for & bevege
seg fra et TRL niva til det neste, eksempelvis fra TRL 3 til 4. Vi etterspurte, men
mottok ikke 3. parts dokumentasjon pa kvalifisering av TRL 4. Dokumentasjon
viste at det ikke var planlagt egne tredjepartsvurderinger for TRL 5 og 6. Som
falge av dette fremkom det ikke tydelig hvilke kriterier, tester og krav til
dokumentasjon selskapet ville stille for verifikasjon og oppnaelse av disse
modenhetsnivaene.

e Under intervju kom det frem at det kunne veere utfordrende a falge
teknologikvalifiseringsprosessen for bidragsytere og beslutningstakere.

Det ble uttalt at selskapets BMS-prosess (styringssystem) burde tydeliggjeres
for & understatte TRL-prosessen, med mer formelle beslutninger samt
dokumentasjon av beslutninger underveis. Mangelfull sporbarhet og
dokumentasjon gker risiko for at tilsynsmyndigheter og andre relevante
aktarer ikke klarer & falge opp at teknologiutviklingen skjer pa en forsvarlig og
sikker mate. Dette kan ogsa gjare det vanskeligere for beslutningstakere og
arbeidstakernes representanter a fglge utviklingsarbeidet og forsta hvilke
vurderinger og beslutninger som ligger til grunn.

e Vible informert om at selskapet anvendte standarden for Human Readiness
Level (HRL) for menneske — maskin grensesnitt til kranene. Dette innebeerer at
man ma ha kriterier for Human Factors i hvert TRL niva. Ut ifra intervjuer og
presentasjoner fikk vi ikke et klart svar pa om det var etablert akseptkriterier
og gjennomfgrt tester som inngikk for menneske-KI samhandlingen for a sikre



menneskelig kontroll. Technology Qualification — Technology Basis and
Assessment Document no.: Rev.: Page: 60688-01-IN104 fra 2024 beskrev
overordnede akseptkriterier som «HMI and UX defined and implemented with
relevant data shown on screen», men de var ikke formulert pa en mate som
gjer det mulig a fa fulgt opp slik at informasjon presenteres pa en slik mate at
faren for feilhandlinger reduseres. Vi fikk hgre at det var giennomfgrt CRIOP
for kranene, men vet ikke om denne omfattet KlI-pavirket input for
kranoperatar. Vi mottok ikke rapporten under tilsynet.

Basert pa presentasjoner, intervju og oversendt dokumentasjon kunne ikke
Aker BP dokumentere at det var gjennomfart en helhetlig kvalifiseringsprosess
for kranene med KI-modeller med akseptkriterier, testing opp mot kriterier og
dokumentasjon av resultater sa langt i kvalifiseringsprosessen.

Operatgrroboter med endringsmodeller (KI) for beslutningssteotte:

Vi ble informert om at endringsmodellene var i en tidlig fase i utviklingslgpet.
Mal for endringsmodellene er TRL 4 i februar/mars 2027, og at roboter med
KI-modellene er planlagt i drift (TRL6) august 2027 og «robot teknologi bevist»
(TRL7) juli 2028. Endringsmodellene var under utvikling av to eksterne
leverandgrer. Vi ble presentert overordnede krav til KI-modellene, eksempelvis
datakvalitet, ngyaktighet, menneskelig kontroll, dokumentasjon og vedlikehold
og at det skulle veere konkrete, malbare krav per endringsmodell. Kravene
fremsto som relevante, men var i mindre grad omsatt til konkrete
akseptkriterier med planer for testing av modellene til bruk i et
kvalifiseringslgp. Det var imidlertid satt enkelte kriterier for
recall/prediksjonsrate i kontraktene, satt av leverandgrene selv. Det var ikke
avklart metoder for testing. Vi ble orientert om at de ulike endringsmodellene
befant seg pa et sted mellom TRL 1 og 3. Forelgpig var det uklart hva som var
kriterier for TRL 4 og hvordan disse skulle males.

Under intervjuer fikk vi beskrevet ulike mater kvalifiseringen var planlagt
gjennomfgart; som ett kvalifiseringslgp for samtlige endringsmodeller; to
kvalifiseringslgp for henholdsvis leveranse fra de to leverandgrene; eller én TRL
for hver endringsmodell. Basert pa de ulike beskrivelsene av hvordan
kvalifisering av endringsmodellene skulle skje fremkom det ikke hvordan det
pagaende arbeidet med endringsmodellene skulle innga som del av et
teknologikvalifiseringslap.

| intervjuer ble det opplyst at oppfalgingen av prosessen varierte mellom de to
leverandgrene og at dokumentasjonen sa langt i hovedsak er begrenset til



mgtereferater. Selskapet har selv erkjent at eget styringssystem for
teknologikvalifisering ikke er fulgt i tilstrekkelig grad.

5.1.2 Risikostyring og risikoforstaelse knyttet til planlagt bruk av roboter

Avvik
Det var mangler ved Aker BPs risikostyring og risikoforstaelse i robotprosjektene.

Krav
Rammeforskriften § 11 om prinsipper for risikoreduksjon
Styringsforskriften § 6 om styring av helse, miljg og sikkerhet med veiledning

Begrunnelse

Bruk av Kl i en hayrisikoindustri medfgrer usikkerhet som ma identifiseres, vurderes
og handteres gjennom systematisk risikostyring. Risikostyringen ma veere integrert i
selskapets styrings- og beslutningsprosesser og gi et tilstrekkelig grunnlag for
forsvarlige beslutninger.

Aker BP opplyste at KI-modellene i kranprosjektet skulle statte operasjoner som kan
ha betydning for sikkerheten. Videre ble det opplyst at endringsmodellene i
operatarroboten skulle bidra til det forebyggende sikkerhetsarbeidet ved fremtidig
fiernstyring av Yggdrasil. Under tilsynet var det uklart hvordan selskapet hadde
identifisert, vurdert og ville handtere risiko ved planlagt bruk av Kl i de to
robotprosjektene.

e Risikostyringen fremstod i begrenset grad som formalisert og integrert i
selskapets gvrige styrings- og beslutningsprosesser. Under tilsynet presenterte
Aker BP disse HMS-malene for operater- og kranrobotene: Reduksjon av
personell-eksponering i risikoutsatte omrader; avdekke avvik tidligere og
styrke storulykkesforebygging; bygge trygg, kompetent og ansvarlig bruk av
roboter/fjernstyrte kraner, samt mal om & bruke teknologi som driver for
kontinuerlig HMS-forbedring. Selskapet kunne ikke redegjare for hvordan
maloppnaelse ville verifiseres i utviklingsprosjektene. Ut fra oversendt
dokumentasjon i forkant av tilsynet var det ikke etablert og dokumentert
konkrete og verifiserbare HMS-mal for de to prosjektene. Malene fremsto
derfor i begrenset grad som styrende for prosjektgjennomfgringen.



Vi fikk i begrenset grad tilgang til revidérbar dokumentasjon med
dokumentkontroll som viste hvordan risikostyringsaktiviteter var gjennomfart,
inkludert kvalifisering av teknologiene, jf. punkt 5.1.1. Formelle beslutninger
var i liten grad dokumentert.

P& sparsmal om hvilke standarder som var i bruk for oppfelgingen av Kl i
prosjektene ble vi fremvist en oversikt over en rekke standarder. For
teknologikvalifisering fikk vi informasjon om at DNV-RP-A203 skulle anvendes
i begge prosjektene. For oppfalging av Kl i prosjektene ble vi gjort
oppmerksom pa at det kunne velges hvilke andre standarder fra oversikten
som var mest relevante. Det var dermed uavklart hvilke standarder og
normkrav som faktisk var besluttet lagt til grunn for bestilling, utvikling og
oppfelging av KI-modellene og endringsmodellene. Etterspurt oversikt over
besluttet standardbruk ble ikke mottatt.

Mottatt dokumentasjon viste flere steder til at kran ikke er definert som
barriere, og at Kl ikke vil innga i styringssystemet. Et slikt premiss kan bidra til
at mulige sikkerhetsmessige konsekvenser ved bruk av Kl i operasjonene i
begrenset grad blir belyst. Samlet sett viser dokumentasjonen en begrenset
risikoforstaelse knyttet til bruk av Kl i en hgyrisikoindustri.
Arbeidstakermedvirkningen var ikke tilstrekkelig tilrettelagt for utvikling av ny
teknologi som KI. Det var ikke etablert opplaering eller stotteverktay som satte
verneombud i stand til & ivareta rollen pa en tilstrekkelig mate i prosjektene.
Dette var ogsa observasjon i tilsynet med industriell IKT, instrumenterte
sikkerhetsfunksjoner, bruker og teknologisamhandling i sentralt kontrollrom,
sak 26/289, som ble gjennomfart i mai i ar.

Vi etterspurte, men mottok ikke, risikoanalyser som viste hvordan risiko ved
bruk av KI-modellene var identifisert og vurdert ut fra planlagt bruk og
operasjonell kontekst. Vi kunne derfor ikke verifisere at relevante risikoer,
inkludert feilprediksjoner, og eksempelvis bruk av syntetiske data, pretrente
modeller, store sprakmodeller (LLM) og relevante hendelsesscenarioer, var
identifisert, vurdert og handtert.

Kranoperasjonene vil innebaere en aktiv samhandling mellom menneske og K.
Vi kunne ikke verifisere om kjente risikoer ved samhandling mellom menneske
og Kl var vurdert eller planlagt vurdert. Dette gjelder blant annet risiko for
under- eller overtillit til KI, konsekvenser av feilprediksjoner, manglende
transparens, gkt kognitiv arbeidsbelastning og hvordan usikkerhet i K-
modellenes output skal synliggjeres for operater. Basert pa presentasjon
fremgar det at prosjektet bruker prinsipper for Human in the Loop (HITL), men
det er uklart om det er arbeidet systematisk for a sikre at dette er vurdert og



handtert pa en mate som gjer at mennesket reelt sett er i <loopen» og
opprettholder situasjonsforstaelse under ulike driftsbetingelser og mulige feil-,
fare- og ulykkessituasjoner. Det fremkom ikke at det var identifisert eller
gjennomfert tiltak knyttet til dette, for eksempel hvordan usikkerhet skal
fremstilles for operater.

e Aker BP var bestiller av endringsmodeller for operatgrroboter hos flere
leverandgrer. Selskapet kunne i begrenset grad redegjare for hvordan risiko
ble vurdert og fulgt opp, risiko knyttet til datagrunnlag, modellvalg, bruk av
syntetiske data og pretrente modeller, samt leverandgrenes kravsetting til
leveransene.

6 Andre kommentarer

Arbeidstakermedvirkning var identifisert som avvik i tilsynet med industriell

IKT, instrumenterte sikkerhetsfunksjoner, bruker og teknologisamhandling i sentralt
kontrollrom gjennomfert i mai 2026, sak 26/289. Under dette tilsynet hadde vi ikke
mottatt selskapets endelige tilbakemelding om hvordan avviket vil korrigeres. Vi har
derfor ikke skrevet et nytt, eget avvik om arbeidstakermedvirkning i denne rapporten.

7 Deltakere fra oss

8 Dokumenter

Falgende dokumenter ble benyttet under planleggingen og gjennomfgringen av
tilsynet:

» Presentasjoner:
o Aker BP 18.6.26
o Magate 17.6.26 AKSo Sopra Steria.docx
o Mgate 17.6.26 med Bouvet.docx
o Magatet 17.6.26 med Optilift.docx
» FATA Robotikk rapport rev. 1 (005).pdf
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NOA-ABP-00194 03.pdf

NOA-ABP-00683 Rev. 2—- Strategidokument, Robotikk Oppleeringsplan —
Yggdrasil Hugin A.pdf

Robotikk Change Detection - Operation Org. kart.pdf

SOW POC3 M1 Gas Leak Detection Sign OTv.pdf

SOW POC3 M2 Qil Leakage Detection Sign OTv.pdf

SOW POC3 M3 Oil Sweating Detection Sign OTv.pdf

dropped objects.pdf

dropped objects setup mom.pdf

project documentation.pdf
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60688-01-IN959 Rev01 ROOC User Journeys.pdf

NOA-ABP-00440 - Report HAZID - remote lifting operations incl. App A.pdf
Standards RP SupportDocumentation.pdf

60688-01-IN104-Rev01 Technology Qualification - Technology Basis and
Assessment rev.1.pdf

60688-01-PR907 Rev02 Predictive Maintenance Strategy (DKJ DKW).pdf
60688-01-RP908 Rev02 Risk Analysis for Assist Functions, Auto Functions,
Safety Fun.pdf

RemoteCranes Optilift Al ML.pdf

Automated crane - 3rd - viderevurdering ila utviklingen.pdf
60688-01-RP963 Rev01 UX insight User testing Optilift

Fata Robotikk rapport rev. 1 (005).pdf

NOA-ABP-00194 03.pdf

NOA-ABP-00683 Rev. 2— Strategidokument, Robotikk Opplaeringsplan —
Yggdrasil Hugin A.pdf

AkerBP Yggdrasil Change Detection project report - Idletechs Final version
160425.pdf

V3-AKBP Robotics-Change Detection Study13.10.2023.pdf

Robtikk Change Detection - Operation Org. kart.pdf

SOW POC3 M1 Gas Leak Detection Sign OTv.pdf

SOW POC3 M2 Qil Leakage Detection Sign OTv.pdf

SOW POC3 M3 Oil Sweating Detection Sign OTv.pdf

dropped objects.pdf

dropped objects setup mom.pdf

project documentation.pdf
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