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Varför automatiserade transporter?

Aktiva säkerhetssystem, som 

t.ex. Volvos City Safety, har 

redan visat sig vara lönsamma 

ur ett försäkringsperspektiv:

2020-05-202

I. Isaksson-Hellman, M. Lindman. "Real-World Performance of City Safety 
Based on Swedish Insurance Data," 24th International Technical Conference on 
the Enhanced Safety of Vehicles (ESV). No. 15-0121, Gothenburg, Sweden, June 
8-11, 2015.
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När?
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Automated Vehicles
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Viktiga teknologier för automatiserade fordon

• Sensorer

– För att detektera och identifiera vägmärken, vägmarkeringar, fordon och andra föremål  (inklusive människor).

– För att bestämma fordonets position (i relation till andra objekt samt kartdata)

– Typiskt Radar, LIDAR/Laserscanner, Kameror, Ultraljud, GNSS, Accelerometrar, Gyron, fordonssensorer, m.m.

• Beräkningskraft och algoritmer

– För att behandla och fusionera data från de olika sensorerna.

– För objektidentifiering, klassificering och utvärdering

– Machine Learning

• Trådlös kommunikation och antenner för uppkopplade automatiserade fordon (CCAM)

– ETSI C-ITS för V2X (802.11p/G5, LTE, 5G) 

– GNSS mottagare

– Antenner

• Datasäkerhet/Integritet

– För att skydda data och fordon från intrång/stöld/”spoofing”/”jamming”

– Skydda personliga data (Integritet - GDPR)

• Kartor

– Högupplösta kvalitetssäkrade kartor 

– Teknologier för att hantera uppdatering av förändringar detekterade av t.ex. fordonens sensorer
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Viktiga teknologier för automatiserade fordon
• Fordonet behöver sensorer för att ”se”, ta beslut och agera på indata på ett tillförlitligt sätt.

• Sensor Data Fusion och Machine Learning behöver information om kvaliteten på indata.

• Mätosäkerhet och felpropagering från sensor till sensor data fusion måste kvantifieras.

• Robust och pålitlig tid för tidsstämpling behövs, dels för ombord-system, men också när sensordata 

delas mellan fordon och infrastruktur (uppkopplade automatiserade fordon)
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Utmaningar

• En mängd nya sensorer (utöver de som mäter internt i fordonet) som mäter:

– Avstånd

– Position

– Hastighet

• Hur påverkas sensor data fusion av kvaliteten/mätosäkerheten hos sensordata?

• Hur skall dessa mätsystem verifieras och kalibreras?

• Hur skall koordinatsystem definieras?

• Hur tillhandahålla robust och gemensam referens för tid?

• Hur skall vi testa att: 

– De klarar de miljöer de skall fungera i (regn, dimma, snö m.m.)?

– De är robusta mot yttre störningar och påverkan?

– Ett Machine Learning system är tillräckligt säkert?

• Hur kan vi bygga den testmiljö och testverktyg som behövs för att testa/validera/certifiera?

6 2020-05-20RISE Mätteknik, Stefan Nord

http://www.propart-project.eu/


Forskning: Mätsystem för validering av 
positionering

• A0REF-masterna bildar ”ankarpunkter”

• Exempel på användning: Validering av 

fordonets ombord-positioneringssystem

• Kan vi tillhandahålla spårbara mätningar från 

A0REF till fordonets uppmätta position?
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https://www.vinnova.se/p/natverks-rtk-positionering-for-automatiserad-korning-npad/


A0REF 

2020-05-2088

Systemet är tänkt att möjliggöra spårbar mätning av position 
t.ex. vid placering av mätutrustning för kalibrering av position.

• Installerat och driftsatt 3 st referens-

stationer i ett samarbete mellan RISE 

Mätteknik, AstaZero och Lantmäteriet.

• En av stationerna ingår i SWEPOS

realtidstjänst.
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https://en.wikipedia.org/wiki/Jonas_Patrik_Ljungstr%C3%B6m#/media/File:Jonas_Patrik_Ljungstr%C3%B6m.jpg
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Spårbar tid
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Exempel där spårbar tid och position i kan bli 
ett krav framtiden:

• Färdskrivare för automatiserade fordon:

– För att avgöra vad som gick snett när automatiserade fordon 

orsakar olyckor
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https://www.researchgate.net/publication/333868159_Event_Data_Recorder_EDR_for
_automated_vehicles

https://www.researchgate.net/publication/333868159_Event_Data_Recorder_EDR_for_automated_vehicles
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Tack!
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