Utvecklingen av sjalvkorande bilar gar fort och deras formaga att sjalvstiandigt manovrera i
trafiken uppdateras kontinuerligt. Darmed behoéver bilen ocksa kontinuerlig verifieras for att
upptrdda sakert i alla typer av situationer i trafiken, sa kallade trafikscenarion. Att gora detta i
verklig trafik ar riskabelt och tidsodande. Ett alternativ ar att istdllet géra matematiska
simuleringar av trafiken. | detta arbete har det unders6ks hur man med hjélp av
maskininlarning kan anvdnda stora méangder insamlad data for att hitta dessa trafikscenarion,
som sedan kan anvédndas i trafiksimuleringar. Den insamlade datan kan dven anvandas till att
hitta olika typer av korstilar som i sin tur har direkt paverkan pa trafikscenarion.

Forestall dig att du har din bil ar utrustad med automatisk nédbroms, en av de manga funktionaliteter
som idag finns i stor utstrackning hos sjalvkérande bilar. Nodbromsen kan antas fungera mycket bra i
enkla scenarion, exempelvis i en bilkd med laga hastigheter. Vi behdéver darfor inte lagga lika mycket
energi pa att verifiera nodbromsen i dessa scenarion, utan istallet fokusera pa andra mer komplexa
situationer, exempelvis ett filbyte. Hur ska vi da bara oss at for att hitta olika typer av intressanta
trafikscenarion? Det gar givetvis att manuellt definiera dessa, utifran olika kriterier. | detta arbete har
det dock visat sig att maskininlarning ar ett méjligt alternativt. Maskininlarning utnyttjar stora mangder
data for att pa ett automatiserat vis hitta strukturer och monster. Vi kan se att
maskininlarningsalgoritmer i det har fallet kan extrahera enkla scenarion utan nagon stérre mansklig
assistans. Exempel pa dessa scenarion ar kraftiga accelerationer, kraftiga inbromsningar, och
vanster- samt hdgersvangar. Forvisso ganska simpla scenarion, men ett forsta steg mot mer
komplexa scenarion.

Vi ser ocksa att maskininlarning kan tillampas pa kordata, for andra snarlika uppgifter. Vi tranar ett
neuralt natverk pa kérdata fran 14 olika férare. Detta natverk lar sig sedan att se skillnad pa de olika
korstilarna med hog traffsékerhet. Det ar viktigt for datainsamling att ha olika typer av korstilar
narvarande, vilket bekraftas av dessa resultat.

Det ska namnas att maskininlarning inte bara ar en svart lada som data stoppas in i och som sedan
alltid spottar ut ett perfekt resultat. Autonoma fordon ar ett komplext omrade, och de olika problem
som uppstar kraver ofta en kombination av maskininlarning och manskligt fornuft.



