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anpassad reglerteknik. Med en optime-

rad prediktiv reglermetod kan banf6lj-
ning enkelt och intuitivt appliceras till flera
sorters applikationer, t.ex., banf6ljning i tra-
fiken, tivlingar, ambulans- och polisutryck-
ningar.

—|— usentals liv kan rdddas i trafiken med en

Livraddare

Forskning i USA har visat att ungefar 94 % av alla
trafikolyckor ar p& grund av den ménskliga faktorn
enligt en studie gjord av NHTSA [1]. Under 2005
dog 43,443 méanniskor och 2.7 miljoner méanniskor
skadades i trafiken. Med autonom korning skulle alla
olyckor beroende av den ménsliga faktorn potentiellt
forsvinna. Undersokningen i [1] har funnit att 44
% av olyckorna beror pa ej uppmérksamma forare,
t.ex., p g a distraktioner fran mobiltelefonen. En
dator kan inte bli distraherad vilket gér den mer
palitlig om autonom korning hade anvinds. 33 %
beror pa missbedémning av féraren, t.ex., for snabb
hastighet infér en kurva. Sensorer &r mer palitliga &n
maéanniskans sinnen vilket leder till att en dator gor
farre misstag. 7 % beror pa somnloshet vilket kan
jamforas med en dator som inte kan bli sémnig. Detta

betyder att 40 836 ménniskor inte skulle mista sina
liv ar 2005 om autonom kérning hade varit realiserat.

Intuitiv banfoéljning

Tillsammans med féretaget Uniti, har méalet med
detta projekt varit att utveckla en specifik del av
autonom korning, ndmligen banféljning. Autonom
kérning kan delas upp i tva delar, banplanering och
banféljning. Banplanering &r processen dar rutten
skapas, d.v.s, planera vilka vigar som skall koras for
att na slutdestinationen. Banféljning &r hur banan
skall foljas, t.ex., i vilken hastighet skall banan f6ljas.
All utveckling utanfor simuleringsmiljon testades pa
en prototyp. Denna prototyp dr en mobilrobot med
namnet Turtlebot, se Figur (1).

Tabell 1: Information om hur roboten klarar att ta sig
igenom banan i Figur (2), ddr avvikelsen dr
hur ldngt roboten avviker fran banan.

Fardtid 14.3 s
Medelhastighet | 0.378 ms~!
Storst avvikelse 8.40 cm
Medelavvikelse 4.28 cm

Malet med detta projekt har varit att utveckla en
banféljnings-reglerteknik dar tva av designparamet-
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Figur 1: Robotprototypen med namnet Turtlebot ddr
reglermetoden implementerades.

rarna ar; hur exakt skall banan féljas relativt hur
snabbt fordonet ska ta sig fram. De tva designpa-
rametrarna motséager varandra, d.v.s., ju snabbare
fordonet kor desto sdmre kommer banan att foljas.
Darfor satts dessa designval relativt varandra, t.ex.,
att banf6ljning ar tio ganger viktigare &n att komma
fram pé& minsta mdéjliga tid. Med bestdmda paramet-
rar uppskattas prototypens framtida position genom
matematisk optimering.

I detta projekt valdes testbanan som kan ses i Figur
2. I ett exempel taget fran rapporten prioriterades
det att folja banan exakt snarare &n att minimera
fardtiden. Resultat fran detta experiment aterges i
Tabell (1) och tillhérande Figur (2).
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Figur 2: Den blda linjen ér banan som roboten skall ta sig
genom sa fort som mdjligt utan att avvika. De
réda prickarna dr var roboten kdrde. Roboten
startade lingst upp. Se Tabell (1) for att se
mer information om hur roboten tog sig genom
banan.

Reglermetoden i trafiken

Denna reglermetod kan appliceras 6verallt. I en po-
lisutryckning ar det viktigast att komma fram s fort
som mojligt. I detta sammanhang sétts det mer prio-
ritet pa att ha minsta mojliga tid till slutdestination
an att folja banan exakt. Samma princip géller en
ambulans.

I en stadsmiljo ar det viktigare att folja hastighets-
begransningen och forbruka lite bransle. Att forbruka
lite bransle kan vara en separat term i det matematis-
ka uttrycket som enkelt kan liggas till av ingenjcrer
inom reglerteknik. Nagra andra termer kan vara att
slappa ut lagre koldioxid och mjuk korning (inte for
snabba accelerationer eller inbromsningar). Med and-
ra ord kan denna reglermetod latt appliceras och
utvidgas vilket gor den till en utméarkt plattform
att jobba vidare pa i framtiden och implementera i
framtidens fordon.

Snabblexikon

autonom korning "En typ av fordon som utrustats
med en teknik som gor att fordonet kan agera i
trafiken utan att foraren aktivt mandvrerar det"

[3].

NHTSA National Highway Traffic Safety Administ-
ration, en myndighet i USA som bland annat
fér och publicerar statistik om fordonsolyckor i

trafiken.
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