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Sammanfattning 
 

Bilar spelar en viktig roll i vårt liv, från nöje till att åka från en plats till en annan vi behöver 

bilar. Nästan 97 miljoner bilar som tillverkades i 2018 [1], borde köpas av människor från 

olika kanaler. Nästan varje 10 000 invånare i världen ägde någon form av bil [2]. Det betyder 

att bilar är mycket viktiga för oss i vår dagliga livet. Men samtidigt vi har sett att nästan 1,35 

miljoner människor dog över hela världen i 2016 på grund av trafikolyckor. Det betyder varje 

25 sekunder en person dog på grund av trafikskador. I Sverige dog nästan 4,6 personer per 

100 000 invånare i 2019 i trafikolyckor [3]. I dessa händelser var den främsta orsaken till 

olyckan var hastighet, alkohol, trötthet, sömnighet och dödligt hälsosvikt. 

 

På grund av de faktorer och höga siffror av trafikolyckor, nya bilar bör ha någon form av  

automatisk bromsning och parkeringssystem som aktiveras vid inaktiviteter under körning, 

akut och akuta hälsofel. Just nu finns i marknaden några alarmerande enheter som kan köpa 

separat för att undvika felaktig uppförande av körning och under sömnighet. Några  

biltillverkare laverar också förare assisterande varningssystem som varnar bilisterna under 

trötthet. Men det saknas ett komplett integrerat system vilket med kraftfullt detekteringssystem 

och efter detektering med hjälp av kraftfull artificiell intelligent kan bromsa och parkera på 

säkert sätt.  

 

Projektet handlar om ett koncept för automatisk bromsnings & parkerings system i bilar vid 

sömnig eller akuta hälsofel situationer. Projektet är att presentera koncept som med hjälp av 

kraftfull artificiell intelligent identifierar, beräknar och sen bromsar och parkerar vid akuta 

situationer under körning. 

 

 

 

 

 

 

 

 



2 
 

1. Inledning  
 

Denna rapport beskriver konceptutveckling av automatisk broms och parkeringssystem för 

bilar vid nödsituationer som sömnig eller akuta hälsofel under körning. 

 

1.1 Bakgrund 
 

Trafikolyckor på grund av sömnig eller vid akuta hälsofel ger stora konsekvenser till 

bilisterna. Projektet handlar om automatisk broms och parkeringssystem när det behövs. 

Eftersom nivån av projektet är ett koncept så ingen industri eller företag är knutet än till 

projektet. I dagsläget bilar har några alarmerande varningar samt system där förarens får 

varning medelleden när det upptäcker någon nödsituation. Men det saknas ett komplett 

integrerat system som med hjälp av artificiell intelligent tar över körning från föraren och 

bromsar samt parkerar bilen på en säker plats.  

 

1.2 Syfte och mål 
 
 

Syftet med det här projektet är att utveckla ett koncept för automatisk bromsnings & 

parkerings system i bilar vid sömnig eller akuta hälsofel situationer. Det är också syfte att 

konceptet ska vara en integrerade förare assisterande system som med hjälp av kraftfull 

artificiell intelligent identifierar, beräknar och sen bromsar och parkerar vid akuta situationer 

under körning. 

 

1.3 Förväntade resultat 
 

 Konceptet ska vara realistisk och kan vara utvecklingsbart och kan producera i 

framtiden. 

 Konceptet ska vara ett integrerade system och kan vara inbyggd i bilen 

 Tanken att konceptet kan vara ett tillval för kunderna. 
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2. Metod och genomförande  
 

2.1 Förstudie 
 
En förstudie har gjort där viktig informationen har samlats, teorier samt olika system som är i 

moderna bilar har studerat. Detta förstudie handlar om projektens bakgrund och bygger en 

bas att vad som innehåller i projektet. Vi kommer att beskriva hur en modern bil funkar och 

hur olika verktyg och tillbehör jobbar tillsammans för att funka som ett modernt fordon.  

 

Moderna bilar 

 
Moderna bilar har olika funktioner som hjälper föraren för den bästa körupplevelsen. 

Samtidigt de funktionerna ger säkerhet och trygghet under körning. Det finns inget bättre än 

att kunna starta din bil från ditt kök på en kall dag. Ingen sitter i den iskalla kylan och väntar 

på att allt ska komma upp till temperaturen. Parkeringskameror eller säkerhetskamera även 

kallad bakkamera är en speciell typ av videokamera som tillverkas speciellt för att fästas på 

baksidan av ett fordon för att underlätta parkering och bakning och för att hindra olyckor. 

Den är speciellt utformad för att undvika en säkerhetskollision. Även om normal fartkontroll 

är trevlig, tar radarbaserade adaptiva system det till nästa nivå. Tekniken justerar bilens 

hastighet i enlighet därmed för att bibehålla ett fast avstånd bakom fordonet framför dig. Det 

gör den överbelastade motorvägskryssningen mycket mindre stressande. Verklig 

självkörande teknik är fortfarande långt borta, men system finns på några moderna bilar 

tillexempel Tesla som använder sensorer och kameror för att styra bilar och hålla dem 

placerade i sina banor utan några inmatningar från föraren [4]. Systemen kräver fortfarande 

uppmärksamhet, men att inte behöva oroa sig för styrning kan vara avslappnande. 

 

Bromssystem 
 

Bromssystem är en av de viktigaste del av något fordon som måste man ha eftersom 

rörelsen måste hindra till stillastående av fordon. Huvudfunktioner av bromsar är att 

retardera last till stillastående, hålla fast och undvika rörelsen. Samtidget bromsen reglerar 

lastens hastighet. De flesta moderna bilar har bromsar på alla fyra hjulen, som drivs av ett 

hydrauliskt system. Bromsarna kan vara skivbroms eller trumbroms. De främre bromsarna 

spelar en större roll i att stoppa bilen än de bakre, eftersom bromsning kastar bilens vikt fram 

till framhjulen. Många bilar har därför skivbromsar, som i allmänhet är mer effektiva, framtill 

och trumbromsar bak.  
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Hydraulik bromssystem 
 

När man trycker på bromspedalen trycker det ner en kolv i huvudcylindern och tvingar 

vätska längs röret. Vätskan rör sig till slavcylindrarna vid varje hjul och fyller dem och tvingar 

kolvar ut för att applicera bromsarna [5]. Vätsketrycket fördelar sig jämnt runt systemet. Det 

kombinerade yttrycket för alla kolvar är mycket större än kolven i huvudcylindern. Alltså 

måste huvudkolven resa flera tum för att flytta kolvarna den bråkdel av en tum som det tar 

för att applicera bromsarna. De flesta moderna bilar är utrustade med dubbla hydraul 

kretsar, med två huvudcylindrar i ett par, om en skulle misslyckas. Ibland fungerar en 

kretsframbromsarna och en bakbromsarna; eller varje krets fungerar både frambromsarna 

och en av de bakre bromsarna; eller en krets fungerar alla fyra bromsarna och den andra 

endast de främre. Vid kraftig bromsning kan så mycket tyngd komma av bakhjulen att de 

låses, vilket kan orsaka en farlig slid. Av denna anledning görs de bakre bromsarna 

medvetet mindre kraftfulla än de främre. Avancerade bilar kan till och med ha komplexa 

låsningssystem som på olika sätt känner av hur bilen bromsas upp och om några hjul låses. 

Sådana system applicerar och släpper bromsarna snabbt efter varandra för att stoppa dem. 

 

Elektriskt bromssystem 
 

Många bilar har också strömförsörjning för att minska ansträngningarna för att applicera 

bromsarna. Vanligtvis är kraftkällan tryckskillnaden mellan det partiella vakuumet i  

inloppsgrenröret och utomhusluften. Servoenheten som tillhandahåller assistansen har en 

röranslutning till inloppsgrenröret. Ett direktverkande servo är monterad mellan  

bromspedalen och huvudcylindern. Bromspedalen trycker på en stång som i sin tur trycker 

på huvudcylinderkolven. Men bromspedalen fungerar också på en uppsättning luftventiler, 

och det är ett stort gummimembran anslutet till huvudcylinderkolven. När bromsarna är av, 

utsätts membranets båda sidor för vakuumet från grenröret [5].  

 

Genom att trycka på bromspedalen stängs ventilen som länkar membranets baksida och 

grenröret och öppnar en ventil som släpper in luft från utsidan. Det högre trycket på den yttre 

luften tvingar membranet framåt för att trycka på huvudcylinderkolven och därmed hjälper 

bromsansträngningen. Om pedalen sedan hålls intryckt och inte trycks ytterligare, tillåter  

luftventilen inte mer luft från utsidan, så trycket på bromsarna förblir detsamma. 

När pedalen släpps öppnas utrymmet bakom membranet på grenröret så att trycket sjunker 

och membranet faller tillbaka. Om vakuumet misslyckas eftersom motorn stannar fungerar 

till exempel bromsarna eftersom det finns en normal mekanisk länk mellan pedalen och  
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huvudcylindern. Men mycket mer kraft måste utövas på bromspedalen för att applicera dem. 

Vissa bilar har ett indirektverkande servo monterad i de hydrauliska linjerna mellan  

huvudcylindern och bromsarna. En sådan enhet kan monteras var som helst i motorrummet 

istället för att behöva vara direkt framför pedalen. Det förlitar sig också på många vakuum för 

att ge ökningar. Genom att trycka på bromspedalen uppstår hydrauliskt tryck från  

huvudcylindern, en ventil öppnas och det utlöser vakuumservern. 

 

 

Skivbroms 
 

En skivbroms har en skiva som vrider med hjulet. Skivan är grenad av en bromsok, i vilken 

det finns små hydrauliska kolvar som arbetas med tryck från huvudcylindern. Kolvarna 

trycker på friktionsdynor som klämmer fast mot skivan från varje sida för att bromsa eller 

stoppa den. Bromsbeläggningar är formade för att täcka en bred sektor av skivan. Det kan 

finnas mer än ett par kolvar, speciellt i dubbla kretsar. 

 

Kolvarna rör sig bara ett litet avstånd för att applicera bromsarna, och bromsbelägg rensar 

knappt skivan när bromsarna släpps. De har inga returfjädrar. När bromsen appliceras, 

tvingar vätsketrycket dynorna mot skivan. När bromsen är av, rensar båda 

bromsbeläggningar knappt skivan. Gummitätningsringar runt kolvarna är utformade för att 

låta kolvarna glida framåt gradvis när dynorna slitnare, så att det lilla gapet förblir konstant 

och bromsarna inte behöver justeras. Många moderna bilar har slit sensorer som är 

inbyggda i dynorna. När bromsbelägg nästan är slitna belysas och kortsluts ledningarna av 

metallskivan, vilket tänder en varningslampa på instrumentpanelen. 

 

Trumbromsar 
 

En trumbroms har en trumma som svänger med hjulet. Den öppna ryggen täcks av en 

stationär bakplatta på vilken det finns två böjda backar med friktionsfoder. backarna tvingas 

utåt med hydrauliska tryckrörande kolvar i bromsens hjulcylindrar, så att du trycker fodren 

mot trumman inuti för att bromsa eller stoppa den. När bromsarna är på, tvingas backarna 

mot trummorna med sin kolv. Varje bromsback har en svängning i ena änden och en kolv i 

den andra. En ledande bromsback har kolven i framkanten relativt den riktning i vilken 

trumman vrider sig. Trummans rotation tenderar att dra den ledande backan ordentligt mot 

den när den kommer i kontakt, vilket förbättrar bromseffekten. Vissa trummor har två 
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ledande bromsbackar, alla med en egen hydraulcylinder; andra har en ledande och en 

släpande back med pivot framtill. Denna design gör att de två backar kan tvingas från 

varandra med en enda cylinder med en kolv i varje ände. Trumbromsar kan blekna om de 

appliceras upprepade gånger på kort tid - de värms upp och tappar effektiviteten tills de 

svalnar igen. Skivor, med sin mer öppna konstruktion, är mycket mindre villiga att bleka. 

 
Automatisk bromsning 
 

Automatisk bromsning är en säkerhetsteknik som automatiskt aktiverar bilens bromssystem, 

när det behövs eller vid nödsituationen. Systemet varierar från förladdningsbromsar till att 

bromsa fordonet för att minska skadorna. Vissa avancerade system tar helt över och stoppar 

fordonet innan en kollision inträffar. Det är viktigt att förarna förstår de exakta funktionerna i 

bilens automatiska bromssystem.  Den automatiskt bromssystem skannar vägen efter faror 

och upprätthålla ett säkert följande avstånd. Sen om du är i överhängande situation i en 

kollision och du inte har svarat, bromsar bilen automatiskt hårt. Varningssignaler och andra 

visuella varningar kan också aktiveras under eller efter nödsituationen. Bromsa eller styr för 

att undvika faran framåt. Om du inte gör det kommer fordonet att sakta ner snabbt eller 

stanna på egen hand för att undvika en krasch. Sensorer som ligger framför din bil kan 

upptäcka hur nära du är till bilen framåt. Dessa är vanligtvis kamera- eller radarbaserade 

sensorer. Varningar kan vara ljud, visuella eller vibrationer eller en blandning av varningar. 

Om din bil börjar bromsa fungerar den också som en varning. 

 
Fram avstånd varningsradar 
 

Avståndsradaren i fordonets som monterade framsidan av fordonet mäter kontinuerligt 

avståndet till fordonet som kör framåt. Det uppmätta avståndet eller tiden till fordonet framför 

visas permanent på en display. Så fort föraren överskrider det lagliga minimiavståndet, 

varnas till föraren som visuella och / eller akustiska signaler. Detta hjälper till att upprätthålla 

en konstant fordonshastighet och ett inställt efterintervall bakom ett fordon som sen stoppar, 

bromsa upp och stoppa fordonet. Detta kan också hjälpa att tillhandahålla styringångar för 

att hålla fordonet mitt i ett upptäckt körfält och ger visuella varningar om fordonet upptäcks  
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Figur 1. Fram avstånd varningsradar [6] 

 

 

som driver ut ur fältet.  Radarn också påminner föraren om vägskyltinformation, till exempel 

den aktuella hastighetsgränsen och att förbi körning är förbjuden. Kan hjälpa när det finns en 

möjlighet att fordonet kolliderar med ett fordon eller en fotgängare upptäckt framför bilen. 

 
Varning sensorer 
 

Varning sensorer är närhetssensorer för vägfordon gjorda för att varna föraren om hinder 

under parkering eller andra situationer. Dessa system använder antingen elektromagnetiska 

eller ultraljudssensorer. Dessa system har ultraljudsdetektorer för att mäta avståndet till 

närliggande föremål via sensorer som är liggande i främre och / eller bakre stötfångare eller 

visuellt minimerade inom närliggande grillar. De kan montera var som helst i bilen om bilen 

ville ha extra varningssystem. 
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Sensorerna ger pulser, med en styrenhet som mäter returintervallet för varje reflekterad 

signal och beräknar objektets avstånd. Systemet i sin tur varnar föraren med toner, 

frekvensen indikerar objektets avstånd, med snabbare toner som indikerar närmare närhet 

och en kontinuerlig ton som indikerar ett minimalt fördefinierat avstånd.  

 
Figur 2. Varning sensorer 

 

System kan också innehålla visuella hjälpmedel, såsom LCD för att indikera objektets 

avstånd. Ett fordon kan innehålla ett fordonspiktogram på bilens infotainmentskärm, med en 

representation av de närliggande föremål som färgade block. Bakre sensorer kan aktiveras 

när backväxeln är vald och inaktiverad så snart någon annan växel har valts. Frontsensorer 

kan aktiveras manuellt och inaktiveras automatiskt när fordonet når en viss hastighet. 

 
Kraftsensorer 
 

Kraftsensors har arbetsprincip är att de svarar på den applicerade kraften och omvandlar 

värdet till en mätbar kvantitet. Det finns olika typer av kraftsensorer tillgängliga på  

marknaden baserat på olika avkänningselement. De flesta av kraftsensorerna är  

konstruerade med hjälp av kraftavkännande motstånd. Dessa sensorer består av en  

avkänningsfilm och elektroder. 
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Figur 3. Kraftsensor [7] 

 

 

Arbetsprincipen för ett kraftavkännande motstånd baseras på egenskapen  

"Kontaktresistens". Kraftavkännande motstånd innehåller en ledande polymerfilm som  

ändrar dess motstånd på ett förutsägbart sätt när kraft appliceras på dess yta [7]. Denna film 

består av, mikrometrar i storleken, elektriskt ledande och icke ledande partiklar  

anordnade i en matris. När kraft appliceras på ytan av denna film, berör den mikropartikeln 

sensorelektroderna och ändrar filmens motstånd.  Den huvudsakliga användningen av  

kraftsensorn är att mäta kraften som appliceras. Det finns olika typer och storlekar av  

kraftsensorer tillgängliga för olika typer av applikationer. Vi använder ofta med olika  

vetenskapligt instrumentet för att mätta kraften.  
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3. Resultat 
 

3.1 Konceptgenerering 
 
I detta steg av projektet vi kommer att generera konceptet. Konceptet kommer att  

utvecklas och detaljerna kommer att genomföras. Detaljerna av konceptet ska  

slutföra och bestämma. Hur systemet kommer att integrera och hur kommer att  

använda ska också beskriva i detta steg.  

 

Konceptet baserar på följande principer; 

 

 Identifiering (Identifiera läget och situationen)  

 Beräkning och utvärdering (Utvärdera situationen) 

 Aktivera systemet (Aktivering och genomförande av systemet)  

 

 

3.1.1 Identifiering  
 

Detta steg handlar om identifiering av läget och situationen. När någon akut hälsofel 

upptäcker och hur kan systemet identifiera att det behövs nu för att aktivera broms och 

parkering system.  När vi kör bil håller vi bilens ratt och tittar på backspegeln. Eftersom de 

två momentan under körning är viktigaste så vi tar de som identifiering av vårt system.  

 

Identifiering av nödsituationen baserar på de två systemet (komponenter).  

 

System-1 Inbyggd kraftsensor i bilens ratt (Mäter kraften) 

System-2  kamera som monterat vid backspegel (Ansikte och rörelsens detektion) 

 

Identifikations av läget består av 2-way system, när första system har aktiverat sedan 

system-2 bekräftar och efter bekräftelsen av system-2, om läget är nöd aktiverar broms och 

parkeringssystem. 
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3.1.2 Systemet

Första identifikations system som kommer att identifiera nödsituation kommer att vara 

inbyggda kraftsensorer i bilens ratt. När vi kör bil så håller vi bilens ratt och på det sättet 

lägger vi någon kraft på ratten. Tanken bakom för att lägga in kraftsensorer är att vi kan 

mäta kraften med hjälp av de sensorerna. När man har handen på ratten så trycker man en 

viss kraft, systemet mäter kraften och lagras och sedan regerar om det behöves. Kraft nivån 

måste bestämma för att rätt identifikation av läget. Kraftsensor skulle anpassa bilens ratt. 

Kraftsensor som vi kommer att använda kunde mäta kraften från 0,5N till 50N. Har man 

högre kraft men sensor kan bara logga in högst 50N. Vi kan bestämma en gräns att om

kraften tappar tills 0,5N, så aktiverar system-2 (ansikte & rörelsens kamera) som är 

monterade vid backspegel. 

Figur 4. System-1 (Kraftsensor i bilens ratt) 

Ansikte och rörelsens kamera kommer att montera vid backspegel. Denna kamera jobbar på 

ansikte och rörelsens princip. Kameran filmer föraren ansikte och rörelsens. Så fort kameran 

detekterar och tappar ansiktet eller rörelsens av ögons så aktivera nödbroms och parkerings 

system. Så länge förarens ansikte är framför kamera och rörelsens av ögon finns så 

systemet aktiveras inte nödsystemet (broms & parkeringssystem).

ECU-1
(Electronic control unit)

Kraftsensor
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Figur 5. System-2 (Ansikte och rörelsens kamera) vid backspegel

Notering: Hela systemet kommer att programmeras så här att när bilen har hastighet under 

5Km per timman så avaktiveras automatisk. Systemet kommer inte även fungera när bilen är 

parkerad eller under bakning. När bilen har hastighet mer än 5 Km per timman så aktiveras 

systemet automatisk. 

För broms och parkerings system vi kommer att använda sensorer samt kamera för att 

bromsa och parkera säkert. Moderna bilar har nu autobroms samt lite självkörning 

egenskaper. Vi kopplar bilens egen auto-broms samt parkering egenskaper med vår 

systemet. Ett starkt artificiellt intelligent system kommer att installera som tar information från 

systemet och vid nödsituation aktiverar broms och parkeringssystem. 

ECU-2
(Electronic control unit)
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Figur 6. Automatisk bromssystem 

Figur 7. Självparkeringssystem

ECU-3
(Electronic control unit)

Självparkeringssystem ECU-4
(Electronic control unit)
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3.1.3 Systemet schema

Figur 8. Process schema

System-1:  Kraftsensor mäter kraften 
på bilens ratt

Om kraften 
är ≤ 0,5 N

System-1: Kraftsensor fortsätter 
mäta kraften och loggar in i systemet

System-2: Ansikte & rörelsen kamera 
monterade vid backspegel 

Om rörelsen 
finns inte och 
ansiktet inte 
detekterade 

Broms och parkeringssystem kommer 
att aktivera

System-1:  Kraftsensor fortsätter 
mäta kraften och loggar in i systemet

Yes

No

Yes

No
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Figur 9. ECU schema

3.1.4 System specifikationer

Kraft på kraftsensor 0,5 N till 50 N

Kraft för aktivering av system-1 ≤ 0,5 N

Hastighet för aktivering av hela systemet > 5 Km / h

Aktivering av system-2 Detektion & rörelsen av registrerade ansikte

Tabell 1. System specifikationer

ECU-1

Självparkeringssystem ECU-4 

ECU-2

ECU-3

Bilens centrala 
ECU
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3.2 Konceptutvärdering 
 
Eftersom projektet innehåller inga prototyper så vi kommer att utveckla en  

utvärderingsplan som innehåller hur hela systemet kommer att utvärderas. Planen ska  

beskriva vilka testningar, beräkningar och validering kommer att genomföra när konceptet 

ska utvecklas i verkligheten. Säkerheten är en jätteviktig aspekt av detta projekt så mycket 

tid kommer att planeras för att testa och verifiera systemet. Samt vi kommer att undersöka 

vilka lagkrav och standard behöver uppfylla för att få en godkände av systemet. 

 

3.2.1 Systemutvärdering 
 
Hela systemet måste utvärdera så man får inga fel eller bugg när systemet går i  

verkligheten. Eftersom säkerhet är en viktigaste del av projektet så alla tester måste  

genomföra enligt godkända standarden.  

 

Projektet har inbäddade systemen används i bilen som är säkerhetskritiska. För dessa  

system det är viktigt att programvaran kontrolleras för säkerställa att den fungerar korrekt, 

eftersom även små fel kan leda till allvarliga skador. 

 

Funktionella säkerhetskontroller för säkerhetskritiska fordonsapplikationer kan innehålla; 

 

Funktionell testning för att säkerställa programvaran att de uppfyller krav 

 Analys för genomförande av värsta fall för att säkerställa systemet fungerar under  

kritiska situationer.  

 Testning och verifiering av strukturella sidan av bilen för att systemet integrerar med  

alla komponenter 

 
ISO 26262 är en funktionell säkerhetsstandard för bilens system som hanterar behovet av 

en internationell säkerhetsstandard som är specifik för säkerhetskritiska fordonsapplikationer 

[8]. Alla funktionella testningar skulle genomföra enligt ISO 26262.  
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3.2.2 Körtester  
 

När systemet har monterat i bilen, sedan körtest kommer att genomföras. De körtest måste 

göra flera gånger tills man är säkert att hela systemet fungerar enligt specifikationer. Olika 

scenarion och situationer skulle skapa för att testa systemet och sedan verifiera om allting 

fungerar rätt. Olika scenarion kan vara; 

 

 Normal körning (med olika hastighet) 

 Simulera nödsituationen vid ingen kraft på bilens ratt men framför kameran 

 Simulera nödsituationen vid kraft på bilens ratt men inte framför kameran 

 Simulera nödsituationen vid ingen kraft eller framför kameran 

 

 3.2.3 Autobromtestning 
 
Vi vet att moderna bilar har elektroniskt styrda bromssystem vilket är extremt effektiva och är 

mycket nära att uppnå optimala bromsavstånd för ett givet däck och väggyta. Det är därför 

viktigt att vi tester bromssystem vid olika tillfället med vårt system. Så vi är säkra att  

bromssystem fungerar vid nödsituationer. De testerna kommer också genomföra vid kör  

tester och testa auto-bromsning vid systemverifiering. Samma olika scenarion kommer att 

testa för bromsarna också.  

 

 Normal körning (med olika hastighet) 

 Simulera nödsituationen vid ingen kraft på bilens ratt men framför kameran 

 Simulera nödsituationen vid kraft på bilens ratt men inte framför kameran 

 Simulera nödsituationen vid ingen kraft eller framför kameran 

 

3.2.4 Självparkerings testning 
 
Bilens självkörnade system måste också testas, att bilen vid nödsituationen tar över från  

föraren och kör självständigt lite och parkerar på säkert plats. Bilens automatiska parkering 

skulle också testas under samma scenarion testade för bromsning.  

 

 Normal körning (med olika hastighet) 

 Simulera nödsituationen vid ingen kraft på bilens ratt men framför kameran 

 Simulera nödsituationen vid kraft på bilens ratt men inte framför kameran 

 Simulera nödsituationen vid ingen kraft eller framför kameran 
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Figur 10. Testning schema 

 

 

4. Framtida arbete 
 
Det är ett framtidens steg där vi kan hitta resurser och möjligheter för att utveckla konceptet 

vidare i verkligheten. I detta steg vi kommer att räkna ut en ungefärligt projektkostnad samt  

genomföra en budgetplan för projektet. En tidsplan ska också upprätta för framtidens  

utveckling för projektet. Eftersom konceptet är stort och behöver mycket utveckling,  

utvärdering, resurser och tids för att utveckla och säkerställa hela systemet att alla 

funktioner fungerar. För vidare arbete vi kommer att hitta resurser, undersöker och planerar 

kostnad för hela projektet. Konceptet kommer att utvecklas, forskning samt förstudie ska  

genomföra för att säkerställa systemet. Mjukvaror för ECU kommer att utvecklas och testas 

flera gånger samt utvärdera om de fungerar vid nödsituationer. På slutet en viktigaste del av 

systemet är integrationer av alla komponenter vid behov måste genomföras.  

 

 

 

System/mujkvaror 
testning

Körtester

Autobroms testning

Självkörande 
system testning
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Följande punkter skulle arbeta i framtiden för projektet. 

   

 Undersöka och planera kostnader 

 Tidsplaner 

 Utveckling av mjukvaror 

 Bestämma och utveckla ECUs 

 Utveckling av systems 

 Integrations av hela systemet 

 Bygga prototyper och deras testning 

 Installera systemet i riktiga bilar samt testning av dessa 

 Testa hela systemet i en säker miljö  

 

 

5. Slutsats och diskussion 
 
Syftet med det här projektet var att utveckla ett koncept för automatisk bromsning och  

parkeringssystem i bilar vid sömnig eller vid akuta hälsofel. Det slutliga konceptet har visat 

sig att den uppfyller syftet. Konceptet har genererat så realistiskt som vi kunde, eftersom 

konceptet måste utvecklas i framtiden och skulle ha utvecklingsbart. Tanken var att använda 

minsta möjliga och befintliga tekniken i konceptet. Så här vi kan gå ner med projektets  

kostnader under hela utvecklingsprocessen. Vi har använt småtekniska delar som  

kraftsensor, kamera och andra sensorer för konceptet. Samt bilens befintligt bromsnings 

samt parkeringssystem kommer att använda för vårt koncept. Det viktiga del av projektet är 

mjukvaror samt deras integrationer. Hela systemet måste fungera felfritt och tillsammans när 

det behövs. Vi började projektet att ta fram de delar som är inte komplicerade. Konceptet  

innehåller också befintligt komponenter av någon bil. Idén var att montera och installera  

systemet i nya moderna bilar som redan har avancerade dator och autobroms och  

parkeringssystem. Så här vi kan utveckla ett koncept lönsamt. Utvärdering samt testning av 

konceptet är mycket viktigt för något koncept eller utvecklingsprojekt. För detta vi har  

rekommenderat i vår framtidens arbete att vi kommer att testa mycket. Eftersom det handlar 

om säkerhet och säkerhet måste testas innan man släpper projektet. Många körtester med 

olika nödsituationer kommer att genomföras när konceptet har prototyper. Överallt detta är 

ett realistiskt koncept som kan utveckla och har dagensbehov. Samtidigt detta kan ge en bra  

marknadsföring för olika biltillverkare som kan erbjuda ett extra tillval till deras kunder, som 

ger mer säkerhet i trafiken.  
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7. Bilagor 
 

Figur 1. Fram avstånd varningsradar 

 

 Figur 2. Varning sensorer 

 
Figur 3. Kraftsensor 
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Figur 4. System-1 (Kraftsensor i bilens ratt) 

Figur 5. System-2 (Ansikte och rörelsens kamera) vid backspegel

Figur 6. Automatisk bromssystem 

ECU-1
(Electronic 

control unit)

Kraftsensor

ECU-2
(Electronic 

control unit)

ECU-3
(Electronic 

control unit)
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Figur 7. Självparkeringssystem

Självparkeringssystem
ECU-4
(Electronic 

control unit)
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Figur 8. Process schema

System-1:  Kraftsensor mäter kraften 
på bilens ratt

Om kraften 
är ≤ 0,5 N

System-1: Kraftsensor fortsätter 
mäta kraften och loggar in i systemet

System-2: Ansikte & rörelsen kamera 
monterade vid backspegel 

Om rörelsen 
finns inte och 
ansiktet inte 
detekterade 

Broms och parkeringssystem kommer 
att aktivera

System-1:  Kraftsensor fortsätter 
mäta kraften och loggar in i systemet

Yes

No

Yes

No
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Figur 9. ECU schema

Figur 10. Testning schema

System/mujkvaror 
testning

Körtester

Autobroms testning

Självkörande 
system testning

ECU
-1

Självparkeringssyste
m
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ECU
-2

ECU
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Bilens centrala 
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