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Rapport

Tillstandsprocessen - Volvo buss praktikfall

1. Introduktion

Under varen 2019 genomforde Volvo Group Trucks Technology (Volvo GTT) en ansékningsprocess
med det praktiska malet att fa ett tillstand fran Transportstyrelsen till att genomfora vagforsok med
en automatiserad stadsbuss. Volvo’s arbete med att ta fram behovlig sakerhetsargumentation har
sammanfattats i denna rapport.

Rapporten ar gjord inom projektet PLATT, Policylab for Autonoma Transporttjanster, genomfort av
Combitech AB, Rise Victoria, Volvo GTT samt Einride AB, finansierat av parterna tillsammans med
Vinnova.

Rapporten ar utformad som en bilaga till den 6vergripande PLATT-rapporten, "Policylab for
Autonoma Transporttjanster” och syftar till att fordjupa lasarens forstaelse for de praktiska
aktiviteter en organisation férvantas genomfora i samband med framtagande av en ansékan for
tillstand att gora forsok pa allméan vag.

Dokumentet anvander vissa engelska uttryck pga. att dessa ar vedertagna inom fordonbranschen och
kan fortydliga betydelsen av det svenska uttrycket.

Den fordonsspecifika vokabular pa engelska som anvands i dokumentet ar hamtad ur [1].

Sist i rapporten finns forklaring till vissa uttryck och férkortningar samt en sammanstallning av
refererande kallor.

2. Syfte och mal med tillstdndsansdkan

Volvo's vagforsok ar en del i ett projekt, automatisering av stadsbussar, dar malet ar att utveckla
automatiserad korning av elektrifierade bussar med hog trafiksakerhet och kapacitet samt med en
Iag total samhéllskostnad och energiférbrukning.

| projektet deltar Vastra Gotalandsregionen och Vasttrafik, Goteborgs Stad genom Trafikkontoret,
Stadsbyggnadskontoret och Alvstranden Utveckling, Chalmers genom Mekanik och maritima
vetenskaper och Elektroteknik samt Lindholmen Science Park.

Projektet skall utféra forskning och utveckling pa automatiserade stadsbussar, med fokus pa
autonom hallplatsinkérning, buss-tag samt automatiserade depaprocesser.

Volvos mal ar att 6ka forstaelsen for de kravstallningar det innebar att kbra automatiserat pa allman
vag. Darfor finns behov av att utféra begransade test aktiviteter med siakerhetsférare ¥ pa en
specificerad stracka av allman vag.

Fordonsutvecklingen behover ske i verklig trafikmiljo for att testa automatiserad funktionalitet
anpassad till den verkliga miljon. Det som framfoér allt ska testas ar lateral lokalisering av fordon,
acceleration och de-acceleration samt hallplatsangéring.

1) Sikerhetsforare: fordonsforare som ansvarar fér fordonet automatiserad kérning och ar tranad att identifiera och
reagera pa avvikelser.
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Figur 1. Den Volvo buss, Electric Hybrid 7900 (4*2) som dr aktuell for vigférsok.

De interna mal som Volvo utvecklingsprojekt satt upp for vagférsdken ar:

- Bussen ska visa att den foljer planerat vagspar (eng. trajectory);

- Sakerhetsbarridarer som etablerats runt férsoken har konstaterats tillrdackliga dven for
kommande férsék med hogre automationsniva;

- Att planering och organisation for forséksverksamhet fyller sitt syfte med att trygga ett
sakert genomforande av forsoken;

- Skapat en formatstruktur for rapportering och informationsspridning internt Volvo;

- Identifierat forhallanden for att stodja fortsatt automatisering och digitalisering.

3. Genomfdrandet av tillstandsprocessen

Forsta aktiviteten i ansokningsprocessen var att registrera darendet hos Transportstyrelsen. Detta
gjordes genom att sdnda in ”Intresseanmalan tillstand for sjdlvkérande fordon” [6].
Volvo bedomde att fordelar med att fa tillstandsarendet officiellt registrerat vara att:
- Fa drendet forankrat internt Volvo GTT, utse och ta diskussion med de personer som ska ta
utpekade ansvarsroller i ansékan;
- Den formella registreringen av drendet hos Transportstyrelsen markerar tydligt internt, att
nu har startskottet gatt for att producera den kompletta ansokan.

3.1 Struktur och innehall i ansékan

Transportstyrelsen mall fér ”Ansékan om tillstand for sjalvkérande fordon” [7] anvandes inte.

Volvo GTT ser fordelar i att internt standardisera modellen for hur sdkerhetsargumentation byggs
upp och redovisas. Grunden till ansékan var darfor ett internt Volvodokument som tagits fram av ett
Volvo GTT utvecklingsprojekt i Norge, dar en motsvarande tillstandsprocess genomforts med Statens
Vegvesen som huvudintressent.

Transportstyrelsens generella information pa internet anvéndes for att ensa rubriksattningen i den
mall som Volvo beslutat att anvanda.


https://www.google.se/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=imgres&cd=&cad=rja&uact=8&ved=2ahUKEwillfqUr-DfAhWJK1AKHeVXBYIQjRx6BAgBEAU&url=https://twitter.com/risesweden&psig=AOvVaw2mcE3N4Aj8JNHzuPc8EPyO&ust=1547111919666128
https://www.google.se/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=imgres&cd=&cad=rja&uact=8&ved=2ahUKEwj_n726r-DfAhUEIlAKHYGWD3sQjRx6BAgBEAU&url=https://www.youtube.com/user/VolvoTruckssverige&psig=AOvVaw2sudc0fSlv8j-1xeOubSph&ust=1547111998858495

[l V=TiiZ®:l E/NRIDE Rl ]
SE Coons)

-
~

" TRANSPORT Intresseanmalan - tillstand for 1i2)
A STYRELSEN sjalvkorande fordon

Forsoksverksamhetens bendmning

Sakance
e A Gk

T bt W b ke s T e a—————

e TR - ch Sh (e B Ao et (oA WA DO

Stant s
Bifoga formation ooh handingar enligt nedanstaende

1. Férsokats syfie cch mal
oty b 0

Apcopls crmpEIe b Mok & Hewrgs srertats bececk dovred 1 e i e

Figur 2 Del av férsdttssida till den mall, publicerad av Transportstyrelsen, som kan anvdndas vid
intresseanmdlan [6].

Volvos ansdkan delades upp i tva delar:

- Endel har rollen som huvuddokument med 6vergripande information (kan likstéllas med en
”Executive summary” rapport) for att fungera som vagledning for lasaren. Denna hanteras
som 6ppen och generell information;

- En del som omfattar bilagor som redovisar foretagsspecifik teknisk data. Denna del, som
bestar av bilagor, hanteras under viss sekretess (foretagshemlig information ses inte som
Oppen).

Tanken med denna uppdelning, i en del med bilagorna skilt for sig, ar dels att inte publikt skylta med
Volvo specifika data, och dels att underlatta for kommande dndringar och Volvo intern
vidareanvandning i andra ansokningsprojekt.

Ansokan skapades med nedan huvudrubriker. Dessa redogors for i foljande avsnitt.

— Kontaktuppgifter till sokanden;

— Teknisk beskrivning av forsdksfordonet;

— Tekniken mogenhet, dvs hur utprévad ar systemkomponenterna samt vilka utvarderingar och
tester har genomforts;

— Beskrivning av den trafikmiljo (eng. Operational Design Domain) i vilken fordonet ska agera;

— Beskrivning av de korsekvenser (eng. Dynamic Driving Task) som fordonet ska genomfora;

— Vardering av vagstrackans lamplighet for vagforsok;

— Identifiering och vardering av risker vid forsoket;

— Uppfyllande av kraven i trafikforordning och foreskrifter;

— Dialog med Transportstyrelsen och 6vriga intressenter;

— Styrning och kontroll av sakerheten under férsok.

3.3 Producera innehall i ansékan
3.3.1 Kontaktuppgifter till sokanden

Ansokan identifierar Volvo nyckelpersoner som tilldelats utpekade ansvar under framtagning av
ansokan och under planerat vagforsok.
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Dessa roller ar:

— Juridiskt ansvarig (firmatecknare) for forsékens genomférande;

— Ansvarig for tekniskt innehall i ansodkan;

— Ansvarig for planering, styrning och kontroll av sakerheten under férsok;
— Kontaktperson for legala fragor.

3.3.2 Teknisk beskrivning av forsoksfordonet och teknikens mogenhet
Fordonet beskrivs dels i en 6vergripande systemoversikt, figur 3, och dessutom i de ingaende
elementen:

1. Buss baseline; Electric Hybrid 7900 (4*2): Bussen kan kdras i manuell mode, dvs upptrdada som ett
reguljart transportfordon eller i autonom mode, klar att utféra autonoma uppdrag;

2. Nodstopp, kan aktiveras lokalt inifrdn bussen eller utanfor mha. fjarrkontroll;

3. Vehicle Motion Management: Kontrollerar fordonsrérelser i lateral och longitudinell riktning
genom att berdkna styrvinkel pa framhjulen, gaspadrag och bromsverkan;

4. APM/Vehicle functionality: tar emot beordring av uppdrag och kartrutt , lokaliserar bussen i
geografin och beraknar styrdata som séands till VMM (se pkt 3);

5. Powertrain adaptions: reglerar fordonshastighet genom att styra gaspadrag;

6. Bus Hardware adaptions: Den utrustning och de komponenter som installerats pa bussen for att
kunna erhalla den automatiserade funktionaliteten.
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Figur 3. Oversiktlig presentation av den automatiserade bussens systemuppbyggnad.

Teknikens mogenhet och tillforlitlighet

Tekniken for automatiserad funktionalitet beskrivs utifran en uppdelning av komponenter i COTS
(Commercial-Off-The-Shelf) respektive Non-COTS.

Hardvaran (COTS produkter) bestar av etablerade produkter pa marknaden och ska ddrmed vara

sdkerhetsklassificerade. Mjukvaran (Non-COTS) ar egenutvecklad och har genomgatt intern Volvo
granskning och verifiering.

COTS:
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- Busen inklusive fysiska manoversystem;

- Sensor hardvara;

- Hardvara for styrning och kontroll av kéruppdrag;

- Hardvara fér uppdragsbeordring och trafikstyrning/koordinering.

Non-COTS:
- Buss mjukvara;
- Mijukvara for uppdragsbeordring;
- Mjukvara for trafikstyrning och koordinering.

Test & validering

Bussen har genomgatt olika testforlopp med syftet att verifiera ett kontrollerat operationellt
upptrdadande. Det funktionella samspelet mellan de olika elementen (Figur 3) verifierades vid
praktiska kortester.

FAT (Factory Acceptance Test) ar ett summerande test som utfors fore det faktiska vagforsoket, for
att verifiera att systemet uppfyller stallda krav pa korrekt funktionalitet och sakerhet. De
koérparametrar som verifierades ar:

a. Krav pa precision under kérning pa vag
b. Krav pa precision vid busshéllplats
c. Korning inom depa

3.3.3 Beskrivning av "Operational Design Domain” (ODD)

En beskrivning av de specifika forhallanden under vilka automationssystemet ar
specificerat/konstruerat att operera inom kallas inom fordonsvarlden for "Operational Design
Domain” [1].

ODD ar en beskrivning av den trafikmiljo, de geografiska forhallanden och vaderbegransningar som
ADS &r anpassad till att kunna hantera. Ett fordon med ADS ska inte framfdras autonomt utanfor
dessa ODD-granser.

Exempel pa forhallanden som beskrivs i ODD-beskrivningen ar:
- Vaderforhallanden och vagbanans beskaffenhet;
- Geografiska avgransningar;
- Stationédra objekt som kan pa verka sikt och hur andra fordon framfors;
- Upptradande av andra fordon och fotgangare;
- Etc.

Foljande operationella avgransningar och antaganden for forsoket har gjorts. Inom geografiskt
definierad ODD har fastslagits:
— Bussen framfors i max hastighet 25 km/h;
— Forvantat férekomst av missbruk fran annan trafik (eng. foreseeable misuse) ar inte sannolikt
(p.g.a. vagen ar endast tillaten for busstrafik);
— Korsande trafik vid vagkorsningar kan forekomma med hog hastighet.

| ODD’n presenteras aven, utéver en generell beskrivning av omradet, positioner langs med
vagstrackan som beddmts representera en hogre risk t.ex. vid vagkorsningar, se exempel pa detta i
figur 4.

En sektion i ODD-dokumentet beskriver forsokets paverkan pa omgivningen och miljé. Har redovisas
eventuella storningar som vagforsoken skulle kunna astadkomma for omgivande trafik.
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ODD-dokumentet ar sammanstallt enligt format och struktur enligt intern Volvorutin.
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Figur 4. Observationer gjorda vid position Iings med vald férsékstrécka.

3.3.4 Beskrivning av kérsekvenser

For att fordonet ska kunna framfdras enligt forbestamt schema, maste det hantera ett antal olika
kérmonster och sekvenser (eng. Dynamic Driving Task: The real-time operational and tactical
functions required to operate a vehicle in on-road traffic” [1]).

Koéruppdraget under forsok delas upp i féljande sekvenser:

- Lateral (fordonsrorelser i sidled) och longitudinell (rérelser i fordonets langdriktning) styrning
syftande till att folja rutt i marschfart samt variera fart vid passage av punkter med en
beddmd hogre riskniva;

- Retardation till stopp vid hallplats alternativt trafikkorsning;

- Kontrollerad stillastaende vid hallplats under simulerad av- & pastigning;

- Starta fran hallplats, alternativt trafikkorsning och acceleration upp till marschfart.

3.3.5 Vardering av vagstrackans lamplighet

Den valda vagstrackans lamplighet att anvandas for vagforsok bedémdes ur sakerhetssynpunkt. Den
metod, for att identifiera och analysera mojliga risker utefter vagstrackan, som anvandes vid
varderingen var:

Analysgruppen promenerade langs med hela forsoksstrackan (beskriven i ODD-beskrivningen,
sektion 3.3.3) och diskuterade, dokumenterade trafikfléden, riskkallor och andra forhallanden. Som
underlag anvandes Goteborgs kommuns Vagutrustningskarta (se figur 5). Denna karta, med sin
detaljrikedom, ar ett bra stod for att beskriva/visualisera den geografiska infrastrukturens
begrdnsningar. Skriftlig beskrivning gjordes tillsammans med fotografier. De beskrivningar och
stallningstaganden som dokumenterats i ODD’'n bedémdes.
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Analysgruppen bestod av kompetens fran Volvo utvecklings-team fran ”Vehicle Automation
Functional Safety” tillsammans med kompetens fran RISE inom omradet tillstandsdrenden.

Den tilltdnkte testforaren deltog i analysarbetet. Denne har praktiska busserfarenheter, bade av det
praktiska framférandet av tunga automatiserade fordon. Dessutom har denne djupa systemtekniska
kunskaper i och med att ha deltagit i utvecklingen av ADS (automationssystemet).

Datum for analysen: 14 maj 2019

Det underlag som skapades ar en dessutom en viktig infokalla till testforaren nar denne ska lasa in sig
pa materialet infor de praktiska férsoken.

Figur 5. Observationer och bedémningar fér vdrdering av vdgstrdckans Iémplighet.

3.3.6 Identifiering och vardering av risker vid forsoket

Syfte och mal med den riskanalys som genomfordes infér forsoket var att identifiera, analysera och
vardera potentiella risker for olyckor (skada pa person) i samband med forsék Lindholmen.

Malet med riskanalysarbetet ar att ha identifierat relevanta riskkallor och styra riskerna till
acceptabla nivaer. Detta gors i stegen att identifiera:

— Riskkallor (Hazardous Events);

— Riskreducerande atgarder pa identifierade risker;

— Kvarvarande riskniva efter riskreducering.

Riskanalysen behandlade risker som kan hanforas till:

a. Teknisk funktionalitet i elementen 1 - 6, se sektion 3.3.2
Denna analys motsvarar en System FMEA pa elementen;

b. Anviandarfall (eng. usage specification/DDT), se sektion 3.3.4
Motsvarar Process FMEA pa fordonets korsekvenser.

Metod for riskanalys

| arbetet med att producera ansoékan definierades en process for att beskriva den logiska grunden till
pa vilket satt Volvo sdkerstéllt att sannolikheten av en vadahandelse (eng. Hazardous event, HE) &r
tillrackligt Iag. Modellen som beskriver Hazardous Event initierats av antingen en teknisk felfunktion
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beroende pa begransningar i systemets prestanda eller att en oplanerad/ovintad handelse yppar sig,
se figur 7.

Metodstegen i riskanalysarbetet ar:

— Beskrivning av det tekniska automatiserade systemet och den operationella miljon;

— Definition och beskrivning av hazarder - utifran anvandarscenarior och det autonoma systemets
funktionalitet, beskriva vad som kan ga fel, for att identifiera potentiella hazarder;

— Definition och beskrivning av Hazardous events — hdandelser da de identifierade hazarderna skulle
kunna orsaka skada;

— Bed6mning av risk niva for respektive HE — bedomning av férvantad sannolikhet for skada;

— Reduktion/sédnkning av risknivan — féljande riskreducerande tilltag kan vara aktuella: Design av
systemkomponenter, anvandning av skyddsutrustning, satta in varningsatgarder, instruktioner,
utbildning och utféra specifika tester.
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Figur 7. Visualisering av Hazardous Event Model (from ISO-PAS 21448:2019 [2])

Identifierade vadahandelser (Hazardous Events) har riskvarderats utifran kriterier definierat i
standarden SS-1SO 26262-3:2018.

Sakerhetsféraren ska hantera alla objekt som dyker upp inom definierad ODD. Foraren ska alltid
sdkerstalla en automated driving fall-back, orsakad av ADS fel, eller pga en ODD exit.

Modellen fér HARA-processen utvecklades av Combitech AB i samarbete med Volvo Buss.

Praktisk slutsats och sammanfattning av analysarbetet
Arbetet resulterade i att vadah&dndelser (Hazardous Events), tillsammans med bedémd kvarvarande
riskniva och relaterade riskreducerande atgarder identifierades.

Slutsats: HARA'n identifierade 18 vadahandelser. Efter genomférda riskreducerande atgarder
beddmdes 17 risker som Lag och en (1) som Medium aterstaende riskniva.

Samtliga tekniska element bedomdes som acceptabla i kontexten av bedémda anvandarfall.

Vardering av personuppgiftsskydd och IT-sdkerhet

En analys genomfordes av Volvo Bus Corporation, for att utreda huruvida krav fran EU-direktivet
”General Data Protection Regulation” (EU GDPR) skulle vara relevanta. Resultat fran genomférd
riskbedomning visade att vagforsok kan utféras utan restriktioner.

En TARA (Threat And Risk Assessment) for IT-sdkerhet pabdrjades men bedémdes inte vara relevant
inom forsokets ramar.
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3.3.7 Uppfyllande av kraven i trafikforordning och foreskrifter
De regulativa krav som bussen under vagforsok har att uppfylla ar:

- Transportstyrelsens foreskrift 2016:22
Denna foreskrift ansags uppfylld genom uppfyllande av utfardat provvagnsundantag;

- Trafikforordning foreskrift 1998:1276

Denna forordning ansags uppfylld genom att visa att en testforare gar in och tar over fran
automationssystemet (ADS) i samma 6gonblick denne identifierar, enligt forordningen, aktuell
trafiksituation.

3.3.8 Dialog med Transportstyrelsen och 6vriga intressenter

Samradsmoten med representanter fran foljande intressenter genomférdes:

- Vasttrafik, angdende anvindande av kollektivtrafikkorfaltet i Lindholmsallén;

- Trafikkontoret Goteborgs kommun, projektet meddelade stallningstagandet fran Vasttrafik samt
lamnade in “Ansokan om dispens for att framfora fordon pa kollektivkorfalt” for att fa disponera
kollektivkorfalt;

- Raddningstjansten Storgbteborg, informerades om planerad forsoksverksamhet och utformning
av automatiserad funktionalitet;

- Trafikpolisen Goteborg, informerades om planerad forsoksverksamhet och utformning av
automatiserad funktionalitet.

Kontakt med Volvos forsakringsbolag verifierade att befintliga forsakringar skulle tacka vid skada vid
automatiserad korning i testverksamhet (forutsatt att Transportstyrelsen gett sitt tillstand).

3.3.9 Styrning och kontroll av sdkerheten under férsék

For att sdkerstalla att forsoken kommer att genomféras pa ett styrt och kontrollerat satt, har en
Sakerhetsplan for faltforsok tagits fram med syfte att minimera potentiella risker.

Denna sdkerhetsplan behandlar bl.a:

- Utsedda personer, med definierade ansvarsroller, for att sakerstélla ett tillrackligt sakert
genomférande av forséksverksamheten;

- Krav pa kompetens och erfarenhet pa forsokspersonal - testledare, testfoérare, testingenjor,
busstekniker och sdakerhetsansvarig;

- Redogoérelse av de sdkerhetsbarridrer som ar implementerade och de eventuella barridrer som
behover installeras;

- Kommunikation inom férsdksorganisationen av sdkerhetsrelaterad information;

- Redogorelse av genomforda riskidentifieringar och relaterade analyser;

- Rapporteringsforfarande vid incident, avvikelser och oférutsedda handelser.

Planen motsvarar en manual for hur forséksverksamheten ska bedrivas — nér, av vem, krav pa
personer och omgivande miljo. Nedan finns ett utklipp ur planen som presenterar dess syfte.
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Important output from the testing is to build understanding of what “mistakes” the vehicle may show up.

A Test driver will be present at all times in the bus whenever it is moving and will be responsible for the
safe driving.

1.1. Purpose of the Safety plan

The Safety plan presents in what way the testing will b«@n a controlled and safe way>This is to
minimize the exposure of risks to personnel and property.

This plan compile and present relevant safety procedures for personnel involved in testing (project staff)
and considerations about vulnerable road users.

The plan represents the intentions qf Arbetsmiljolagen M) respect of taking working environment safety
precautions, as well as the requirementsals BX7:92» Lag om vagforsok .

Figur 8. Utklipp frén den sikerhetsplan (eng. Field test Safety plan) som kravstdller sikerhetsarbetet under
vdgférsék. | tilligg till Transportstyrelsens foreskrifter ska dven Arbetsmiljélagen beaktas.

4. Avslutning och summering av tillstdndsprocessen

4.1 Resultat

Transportstyrelsen meddelade Volvo att presenterad ansékan och buss-konfiguration inte ar
tillstandspliktig enlig Férordning. Med géllande Volvo Provvagnsundantag bor forséken kunna
genomforas utan tillstand.

Systemet klassades som forarassistanssystem da testforaren ansvarar for att stanna fordonet nar
objekt kommer i vagen.

Volvo fattade beslut om att uppgradera teknikinnehallet i ADS och genomféra ny tillstandsprocess.

| ansokan redogjordes for forvantade resultat efter forsoken. Nagra resultat uppnaddes inte men

ambitionerna var detta:

- Bussen visat att den foljer planerad trajectory inom definierade acceptansnivaer;

- Bussens sdkerhetsbarriarer konstaterats tillrdckliga for att ga vidare mot hogre automationsgrad;

- Samsyn mellan Volvo och externa parter pa att gjord planering och organsiation for
forsoksverksamheten fyller sitt syfte;

- Skapat struktur for rapporteringsformat, bade internt och externt;

- Identifiering av férhallanden hos infrastrukkturen som kan underlatta fér automatiserade fordon.

4.2 Erfarenheter och lairdomar
Nagra lardomar som drogs under arbetet med att ta fram ansékan:

— Att registrera darende hos Transportstyrelsen skapade en konstruktiv intern diskussion om rollen
som ”Juridiskt ansvarig”;
— Etablera intressentdialog tidigt;
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— ldentifiera och beskriv metod for riskanalys. Sjalvkérande koncept kraver ett vidare synsatt
jamfort med traditionella analyser;

— Anvdnda nomenklatur och begrepp fran J3061 underlattar kommunikation inom branschen;

— Interna lardomar i att styra och koordinera aktiviteten for att verifiera sdkerhetsniva for
vagforsok;

— Skapat interna mallar och arbetssatt som kan kopieras till andra Volvo-projekt.

Foérklaring
ADS Automated Driving System
ODD Omgivningsmiljo
FMEA Feleffektsanalys (Failure Modes and Effect Analysis
HE Eng. Hazardous Event, dvs en hdndelse som intraffat oplanerat och som kan resultera
i olycka (pa svenska ofta Oversatt med vadahadndelse)
COTS Hyllvara, fardig produkt
Source/Document Issued by Version

SAE J3016, Taxonomy and Definitions for Terms Related to Driving Automation Systems | SAE International 2018-06

(1] of On-Road Motor Vehicles.

2] SIS-ISO/PAS 21448:2019, Road vehicles — Safety of the intended functionality Swedish Standard 1
Institute
3] SS-1SO 26262-3:2018, Road vehicles — Functional safety — Part 3: Concept phase (I1SO Swedish Standard 2
26262-3, IDT) Institute
[4] | N/A
[5] | Teknologibeskrivning forsok Volvo 180914

https://www.transportstyrelsen.se/globalassets/global/blanketter/vag/fordon/tsv7097- | Transportstyrelsen
intresseanmalan-tillstand-for-sjalvkorande-fordon.pdf

(6]

https://www.transportstyrelsen.se/globalassets/global/blanketter/vag/fordon/tsv7047-
ansokan-om-tillstand-for-sjalvkorande-fordon.pdf

(7]
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