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Hva lurte vi på i 2016?
• I innstilling fra transport- og kommunikasjonskomiteen om Lov om utprøving av selvkjørende kjøretøy (Stortinget Innst. 32 L 

(2017–2018) står det: 

Loven og tilhørende forskrift skal blant annet sikre at slik utprøving skjer gradvis, i takt med 
teknologiutviklingen og innenfor rammer som ivaretar trafikksikkerhet og personvern.

Formålet er å avdekke hvilke effekter selvkjørende kjøretøy kan ha for trafikksikkerhet, effektivitet 
i trafikkavviklingen, mobilitet og miljø.

• Det er gjort få studier omkring sikkerhetseffekter av automatiserte kjøretøy. Slik sett gir denne rapporten et viktig bidrag til
å fylle kunnskapshull og gi den kunnskapsbyggingen Stortinget ønsket ved innføring av lov om utprøving av selvkjørende 
kjøretøy. 
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• Trafikksikkerhet
• ingen gjør feil, Ingen sovner ved rattet

• Ingen kjører i ruset tilstand, Ingen kjører for 
fort, - fjerner lovbrytere 

• Ingen blir distrahert eller uoppmerksom

Bedre tilbud – Mobilitet
• Økt frekvens- tilgjengelighet, kostnader, 

Dør til dør, eldre,  funksjonshemmede 

Miljø
• Ride sharing,, færre biler frigjøre, elektrisk 

parkeringsareal, redusere rCO2 utslipp 

• Trafikkavvikling 
• Optimalisering, mindre trafikk

Forventninger
(Pink et.al 2015)
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Automatisering kan skape
nye typer ulykker
1. Feil med teknologien

2. Feil ved Software
-evne til å tolke omgivelsene 

Skeptikere
(Dixit, Chand & Nair 2016, Moyer 2017)
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• Du kjører i 50km/t tett opptil fortau

• Gjør antakelser om retning til 
fotgjenger

Forventninger
Operational Design Domain (ODD)
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Utfordringer

Skaderisiko 
• Antall drepte eller skadde pr mill. personkilometer

Tilstrekkelig eksponering ?
• Gode tall for person km med den nye teknologien

I tillegg er teknologien i stadig endring
• Det kan både forbedre risiko og tilføre ny risiko tilknyttet endringer ved teknologien 
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• Kjøretøyene har operert med 
begrenset hastighet (inntil 16 km/t)

• Trafikkreguleringer har gitt den 
selvkjørende minibussen forkjørsrett 
i en del kryss

• Det har vært en operatør om bord 
for å ivareta sikkerhet og overta 
manuell styring ved behov

Premisser
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• Data fra de selvkjørende bussene

• Intervju med sikkerhetsfører
(Bussvert, Operatør ombord)

• Intervju med operatørselskap

• Intervju med tjenestetilbyder

• Innsyn i forsikrings saker

• Brukerintervju, brukerundersøkelser

• Deltakende observasjon

Datakilder
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Trafikksikkerhet

TRAFIKKSIKKERHET
Matriellskadeulykker
Personskadeulykker
Sekundærulykker
Effekt på andre trafikanter

SmartFeeder Data fra bussen selv
Autobus Data fra video utenfra

EasyMile – typer hendelser som registreres



• I flere av pilotene har bussoperatørene 
rapportert om uheldige forbikjøringer utført 
av andre bilister

• Syklister, el-sparkesykler som leker med , 
framprovoserer bråstopp

• Ikke større sikkerhetsrisiko enn saktegående 
feiemaskin 

• Vil normaliseres etter hvert som  hastigheten 
øker fra 16km/t  opp mot 30km/t
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• Foruspiloten:  ikke registrert ulykker eller 
alvorlige hendelser. 

• Fornebu: En varebil rygget på den automatiserte 
bussen som sto stille. Det ga mindre materielle 
skader. 

• Gjøvik: Mekaniske problemer med tre havarier 
der differensialen sviktet. 

• Kongsberg har det også vært materielle 
problemer med fire havarier av differensialen
(foran og bak på begge busser). 

• I Oslo (Ruter) er det rapportert påkjørsel av taxi 
under kjøring i manuell modus med mindre 
materielle skader. Taxien er tildelt skyld i uhellet. 

God trafikksikkerhet
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tilsynelatende umotivert stans som 
kommer overraskende på passasjerer 
og trafikanter (gående, syklende, 
bilførere). 

• Møtende bil kan gi bråstopp eller 
myk nedbremsing (softstopp) 

• Vegetasjon, lysmaster og trær nær 
vegen medføre at bussen stopper. 

Andre erfaringer
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Digital infrastruktur

Sikker tilstand (fallback)

Bussene er avhengig av en digital infrastruktur for å kunne operere

• De selvkjørende minibussene må kobles opp mot en sentral 
dataserver både for å kunne starte og for å kunne fortsette å kjøre. 
Kommunikasjon skjer via 4G på mobilnettet.

• Dersom kommunikasjonen blir avbrutt stanser bussen etter en 
stund. Ifølge leverandører av selvkjørende minibusser er dette en 
sikkerhetsanordning. 
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TRAFIKKSIKKERHET
Internasjonale erfaringer

13



Mange piloter
verden over
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Ulykker og hendelser:

Fixed-track shuttle buses (nivå 4)
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Den selvkjørende bussen i Las Vegas  
stod helt i ro når den ble rygget inn i 
av en lastebil. Den selvkjørende 
bussen kunne  "se" at lastebilen 
rygget.

• Mangler program for å varsle med 
hornet

• Har ikke skript for selv å rygge 
unna, unngå kollisjon 



Ulykker og hendelser:

Fixed-Track shuttle buses (nivå 4)
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• Kolliderte med parkert bil som hadde 
bakluka åpen

• Lidar oppløsning for lav



• Ennå ikke godkjent til å håndtere  
kryss og rundkjøringer

• Fixed-Track Autonomy

• Tåler avvik på 30cm til hver side

• Kan ikke kjøre rundt hindringer

• Stopper  for alle hindringer

Teknologisk modenhet
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Trender

Det er i dag to trender innen utvikling av selvkjørende kjøretøy for persontransport:

a) Utvikling av automatiserte personbiler (privat mobilitet).

b) Utvikling av automatiserte robotaxi's,  minibusser og busser (kollektiv mobilitet).

begge utviklingsløpene har som mål å utvikle høyt automatiserte kjøretøy, men de har 
ulikt fokus og er på ulike utviklingsnivå.
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Dagens mengde 
vegtrafikkulykker

Risko nivå med høyt automatiserte kjøretøy

Ulykker forhindret av 
automatisering

Ulykker forårsaket av 
automatisering

…Men automatiserte  
system lærer av sine feil



Konklusjoner

• Omfattende pilotering i Norge med automatiserte busser  
viser at det til tross for betydelig eksponering i trafikk ikke 
har vært alvorlige hendelser. 

• Det har det heller ikke vært internasjonalt med denne 
typen selvkjørende minibusser. 
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Teknologi for et bedre samfunn
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