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Varje ar doér 1,3 miljoner ménniskor i bilolyckor. Sjilvkorande bilar tros kunna bidra till att
antalet trafikolyckor minskar samt blir mindre allvarliga da en bil genererar konstant vaksamhet
samt en battre reaktionstid i forhallande till méanniskor. Aven trafik ska kunna paverkas till det
battre dd manskliga misstag som exempelvis plotsligt bromsande eller felaktiga filbyten kan leda
till kobildningar pa motorvégar. Vidare kan sjdlvkorande bilar vara till stor fordel fér ménniskor
som inte kan eller vill kéra bil. Detta samlat tros kunna framja miljon, ekonomin, men dven
méanniskors vialmaende och effektivitet.

I samband med att stora framsteg gjorts inom datorseende, bildanalys och maskininlarning, men
dven inom hardvaruutveckling som exempelvis utvecklingen av olika slags hogprecisionssensorer,
har ett allt storre intresse for autonom korning vuxit fram inom bilindustrin. Idag satsar flera
av fordonindustrins giganter for att gora sjalvkorning till verklighet.

En central del inom sjdlvkorning ar att kunna erhélla information om den omgivande miljon.
Mer specifikt ligger fokus pa att med hog noggrannhet kunna detektera vigen och omradet
framfor bilen, vilket méjliggor att bilen pa ett sdkert sétt ska kunna planera sitt kérande. Det
finns olika tillvigagangsséatt nar det kommer till vigdetektion, men en metod som visat allt mer
lovande resultat ar deep learning. Deep learning innefattar att trdna ett artificiellt neuronnét
med en bestdmd loss funktion fér att den ska ska lara sig att se komplexa monster och darmed
dra slutsatser fran data. Tanken med artificiella neuronnét &r att forsoka efterlika biologiska
neuronnét som aterfinns i exempelvis hjdrnan.

De finns flera fordelar med artificiella neuronnét. De &r bland annat bra pa att hantera bade bild-
data, med hjalp av Convolutional Neural Networks (CNN:s), och sekvensiell data, med Recurrent
Neural Networks (RNN:s). Det finns &ven ett flertal trianingsalgoritmer f6r att nértverken ska
prestera sa bra som méjligt. Vidare kan neurala nétverk vara fordelaktiga ndr sambanden i data
ar for komplexa for att modellera pa annat vis.

I detta arbete investerades olika slags artificiella neuronnét for att hitta mitten av vagfilen
som bilen korde i. De artificiella neuronnédt som implementerades tog hénsyn till bade den
direkta indatan, med hjalp av ett CNN, men &ven ordningen i vilken datan matades in, med
hjélp av ett slags RNN. Resultaten visade att artificiella neuronnét har stor potential for att
implementeras i sjdlvkorande fordon. Dértill, sattes extra betoning pa att loss funkitonen som
anvands under traning, samt metrikerna som nétverken evalueras med &r vésentliga for att
utveckla ett artificiellt neuronnét som presterar bra néir den tillimpas i verkligheten.



