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Vigen for autonoma fordon och deras acceptans pa
allménna vigar ér odefinerad. En viktig pelare for ett slut-
giltigt godkénnande ér validering och verifiering. Detta
gors med av en mingd olika metoder och i takt med dator-
ernas utveckling 6ppnas mojligheter till att testa fordonen
i simulerade miljoer.
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Bilden visar en simuleringsmiljo for autonoma fordon. Hir kors fot-
gédngaren nistan Over av den testade bilen.

Oavsett vilket tillvigagingssitt som viljs, dr det slutliga
malet att testa den sjdlvkorande bilen med scenarion som ut-
manar. Aven kallade kritiska scenarion. Dessa metoder for
sdkerhetsvalidering &r tids- och resurskrivande. Darfor fores-
14s hdr en metod som effektiviserar valideringen. Med andra
ord hoppas denna metod kunna ge en sokning av kritiska sce-
narion med firre resurser.

For att ta fram dessa kritiska situationer utforskas op-
timering och Deep Reinforcement Learning. Dessa kritiska
situationer definieras som Edge Cases och definitionen som
anvinds 4r: situationer som &r precis pa griansen mellan sikert
och osikert. Detta kan forklaras som ett scenario dér dndring
av en parameter resulterar i en krasch i simuleringsmiljon. For
att hitta dessa scenarion anvinder vi oss av Time To collision
som ett sitt att soka och definiera Edge Case-fallen. Time To
Collision &r egentligen bara ett matt pa hur lang tid det tar for
en bil att nd en annan med nuvarande hastighet.

Med hjélp av en simuleringsmiljo, CARLA, hittades ett
satt att effektivt soka efter Edge Cases med olika parame-
terar. Tva sokningsmetoder anvindes, Particle Swarm Opti-
mization (PSO) och Deep Q-Learning (DQN). PSO anvindes
for att soka Gver ett stdrre antal scenarier och behandlade
simuleringsmiljon som en svart-lada. Optimeringsalgoritmen
producerade tusentals scenarier med olika startvdirden som
kordes i simuleringsmiljon. Den andra metoden anvidnde Deep

Q-Learning som interagerade med simuleringen i varje steg.
Foljaktligen var det mer berdkningskrdvande i varje steg av
simuleringen, men det resulterade i andra Edge Cases. Detta
sdgs extra tydligt i ett simulerat scenario pd motorvag, dar
PSO inte hittade nagra Edge Cases medan DQN producerade
90 stycken.

Aven om sokningen gjordes i scenarier som efterliknade
enkla trafikscenarier, var de alla i varierande situationer. Tack
vare kombinationen av metoder hittades effektivt Edge Cases
i manga olika trafik-situationer. Med de olika situationerna
som testades visade algoritmerna stor potential for svarare sit-
uationer. Med mer berdkningskraft finns det egentligen ingen
grins for hur svéra och komplexa situationer som kan genom-
sokas. Den stora flaskhalsen i detta arbete var att simula-
tionsmiljon CARLA inte tilldt simuleringarna att kora mycket
snabbare in realtid.

Sammanfattningsvis kan denna kombination av metoder
implementeras av forskare som vill gora en effektiv sokning
av Edge Cases. Var och en av dem har sina nackdelar men i
kombination tar de autonoma fordonen ett steg ndrmre siker-
heten och dess acceptans pé allminna végar.



