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Detta arbete undersoker mojligheten att anvanda data fran ultraljudssensorer for att
hjalpa foraren av en personbil i ldghastighetsscenarier sdsom parkering. Mojligheten
att anvanda sensorerna for Simultaneous Localization and Mapping undersoks och

diskuteras.

Sjalvkorande bilar har de senaste aren visat sig
vara en av de storsta nya utmaningarna for bilin-
dustrin. Vara personbilar far fler och fler avancer-
ade funktioner. Allt fran avancerade sidkerhets-
funktioner sdsom automatisk inbromsning om ett
barn springer fram framfor bilen, till att automa-
tisera monotona moment sasom motorvigskorning
eller fickparkering, till forsok att realisera visionen
om en helt sjalvkérande bil.

Gemensamt for de flesta av dessa funktioner
ar att bilen pa nagot sitt maste vara medveten
om sin omgivning. Det allra vanligaste ar att an-
vianda kameror eller ljusradar, LIDAR, for att med
ho6g precision och upplésning skanna omgivningen.
Med dessa blir resultatet ofta bra, men sensorerna
ar bade dyra och komplexa. Ett alternativ ar ul-
traljudssensorer. Ultraljudssensorer ar billiga och
finns redan installerade pa de flesta nya bilar som
siljs idag. De har dock vésentligt lagre réckvidd,
upplésning och precision dn kameror och LIDAR
och anvinds idag framst till enkla funktioner sa-
som att varna om foraren backar for nara ett hin-
der.

I mitt examensarbete har jag undersckt moj-
ligheten att anvinda data fran ultraljudssensorer
for mer avancerade hjdlpmedel for foraren. En

occupancy grid; en karta Gver en omgivning med
information om var det finns hinder och var bilen
ar fri att kora, byggs. Utifran detta undersoks
mojligheten att anvénda data fran ultraljudssen-
sorer i Simultaneous Localization and Mapping;
SLAM. SLAM &r problemet att bygga en karta
av en omgivning med hjalp av sensorer pa bilen
och samtidigt bestimma bilens position i denna
karta. Det beskrivs typiskt som ett hénan och
dgget-problem. Man behéver veta bilens position
for att bygga kartan och man behdver ha en karta
for att veta bilens position. Det finns ett antal
algoritmer som kan approximera en l0sning pa
detta problem, men i dessa implementationer an-
viands néstan uteslutande LIDAR for att skanna
omgivningen.

Resultaten visar att det gar att med hjalp av
ultraljudssensorer bygga en karta av en trang om-
givning, till exempel ett parkeringshus, med en
tillracklig upplosning och kvalité for att hitta och
navigera till en ledig parkeringsplats. Det gar
dven att i begrinsade fall anvinda datan fran ul-
traljudssensorerna med SLAM for att till exempel
parkera pa eller lamna en trang parkeringsplats
utan att kora in i nagot hinder.



