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Sammanfattning: Forstudien har utrett forutsattningar for att
implementera infrastrukturbaserad teknik pa bussdepaer for autonom,
saker och effektiv rangering av bussar, samt tagit fram underlag for en
fullskalig pilot.
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Denna foérstudie har undersdkt mojligheten att automatisera bussdepaer
med fordonsneutral, infrastrukturbaserad tredjepartsteknik. Syftet ar att
minska kostnader, 6ka sakerheten och effektivisera rangering av bussar.
Tekniken bygger pa att anvanda externa sensorer och kommunikation via
standardiserade APl:er i stallet for dyr och komplex teknik installerad i
varje fordon. Projektet analyserade tekniska, juridiska och organisatoriska
forutsattningar, inklusive paverkan pa arbetsmiljo, CE-markning och
forandrade arbetsroller i en framtida autonom depa. Nobinas depa i
Katrineholm anvandes som fallstudie. Slutsatsen ar att tekniken ar
intressant och troligtvis mgjlig att implementera och har manga férdelar,
men det kravs fortsatt forskning, sarskilt kring floden, laddning och
regelverk. Ur ett ekonomiskt perspektiv bor en framtida pilot Iampligen
utformas for en stérre depa med storre floden, dvs fler fordonsrorelser per
dygn. Dessutom bor ett fortsattningsprojekt involvera fordonstillverkare
och kollektivtrafikaktorer.



This pre-study has explored the possibility of automating bus depots using vehicle-
neutral, infrastructure-based third-party technology.

The aim is to reduce costs, increase safety, and streamline the shunting of buses.
The technology is based on using external sensors and communication via
standardized APls instead of expensive and complex equipment installed in each
vehicle.

The project analyzed technical, legal, and organizational conditions, including the
impact on the work environment, CE marking, and changing job roles in an
autonomous depot. Nobina’s depot in Katrineholm was used as a case study.

The conclusion is that the technology is promising and likely feasible to implement,
offering many advantages. However, further research is needed, particularly
regarding flows, charging, and regulations.

From an economic perspective, a future pilot project should preferably be designed
for a larger depot with higher traffic volumes, i.e., more vehicle movements per day.
Additionally, a follow-up project should involve vehicle manufacturers and public
transport stakeholders.



Efter ett initiativ fran Nobina startades denna forstudie. Malet var att bereda underlag,
inhamta ny kunskap och férbereda en pilot i nasta steg. Bussdepaer ar centrala for
att kollektivtrafiken ska fungera, inte minst vid samhallskriser. ldag ar rangering av
bussar mycket personalintensiv och sker ofta under kvallstid, vilket medfér hoga
kostnader och risk for skador. Rangeringen innefattar ofta transport till verkstad, tvatt,
laddning och parkering. Olyckor och smaskador vid rangering ar vanliga och leder till
driftstérningar och merkostnader.

En pilot ar 2021 med autonoma Volvo-bussar visade att automatisering ar mojlig,
men att fordonsneutral teknik kravs for att hantera blandade fordonsflottor.
Infrastrukturbaserad teknik, dar sensorer och mjukvara styr fordonen utifran, erbjuder
en l6sning pa denna utmaning. Projekt som Autolog och Flédesoptimerad depadrift
har visat att denna teknik kan minska manskliga fel och onddiga kostnader.
Utmaningar kvarstar, sarskilt kring regelverk. Bussar omfattas av olika lagar
beroende pa milj6, sdkerhet och automation, vilket kraver CE-markning enligt
maskindirektivet for autonom drift inom depa. Projektet Autodepot i Schweiz har
ocksa studerat infrastrukturbaserad rangering, men utan att inkludera
serviceoperationer. Har raknade man aven fram en kostnadsmodell for investeringen.

Projektet ligger i linje med Drive Swedens program dar férstudien undersoker
mdjligheterna att implementera ny digital teknik genom infrastrukturbaserade
I6sningar for automatiserad rangering. Genom denna teknik forbattras troligen
sakerheten for personalen samtidigt som rangeringen av bussar blir mer effektiv,
med farre skador, minskat reparationsbehov och farre oplanerade stopp. Pa sikt
bidrar forstudien till att starka bade fordons- och IKT-industrin i Sverige genom
utveckling av markesneutrala automatiseringslosningar.



Syftet med denna forstudie har varit att underska genomforbarhet och effekter av
automatiserad rangering av bussar pa en depa och att utreda majligheten att pa sikt
helt ersatta manuell rangering av bussar.

Malet med projektet har varit att utreda ny infrastrukturbaserad teknik och
organisatoriska forutsattningar for automatisering av bussdepaer med sjalvkérande
bussar och presentera underlag infér en fullskalig pilot. Malet om en plan for teknisk
implementering (Task 5.1) och en projektplan med aktiviteter (Task 5.3) har strukits
pa grund av att volymerna i just denna depa ar for laga for att kunna rakna hem
investeringen i ny teknik. Har kravs fortsatt forskning och analys pa en mer lamplig
depa. Det gjordes aven en kartlaggning av forandringar i verksamheten som féljer
med automatiserad rangering av bussar pa befintlig depa samt vilken
forandringsprocess som kravs for en saker och effektiv implementering av
automatiserad rangering i en magjlig pilot.

Projektet startade den 1 nov 2024 och avslutades den 30 aug 2025 (10 man).

Nobina, Unikie och RISE. Se loggor nedan;




Projektet startade med en kickoff den 31 oktober 2024. | nasta steg organiserades ett
arbetsmote och ett heldags studiebesok pa Nobinas depa i Katrineholm den 3
december 2024. Det ar denna depa som projektet har analyserat. Darefter
organiserades arbetet i huvudsak via online-moten varannan vecka i projektgruppen.
Ovriga digitala méten och intervjuer genomférdes mestadels med Nobinas personal.
Ett studiebes6k ordnades aven till Unikies moderbolag och testanlaggning i Abo,
Finland i juni 2025 for att arbetsgruppen battre skulle forstad den teknik som kan bli
aktuell i ett fullskaligt demonstrationsprojekt.



Projektet har undersdkt mojligheten att automatisera bussdepaer med hjalp av
infrastrukturbaserad teknik, dvs sensorer och mjukvara placerade i depan istallet for i
fordonen. Lésningen ar fordonsneutral och mdjliggoér styrning av olika bussmodeller,
forutsatt att de har Drive-by-Wire-teknik och stabil kommunikation (t.ex. 5G).
Projektet har kartlagt tekniska, juridiska och organisatoriska krav genom intervjuer,
workshops och analyser av Nobinas depa i Katrineholm. Resultaten visar att
autonom rangering kraver en anpassad infrastruktur, kontrollrum, nédstopp, ev.
geofencing och tydliga zoner for hand-over mellan forare och system.

Juridiska aspekter som CE-markning, arbetsmiljo, ansvarsférdelning och
forsakringsfragor ar centrala. Férandringar i verksamheten inkluderar nya roller,
utbildningsbehov och rutiner for saker drift. Teknikacceptans hos personalen ar
avgorande, och modellen TAM har anvants for att forsta detta.

Forstudien visar att tekniken ar maijlig att implementera, men att ekonomisk
I6nsamhet kraver storre depaer. En pilot rekommenderas som nasta steg, med
deltagande fran OEM och nagon kollektivtrafikmyndighet.



Forstudien har visat att infrastrukturbaserad teknik for automation ar tekniskt majlig
och kan ge fordelar i form av 6kad effektivitet, battre sakerhet, farre skador och
potentiellt kostnadsbesparingar. Detta resonemang behdver dock fortsatt utredas.
Det kravs alltsa fortsatt utredning, sarskilt kring floden, juridik, maéjliga laddlésningar
och organisatorisk anpassning. En framtida pilot bér inkludera bade fordonstillverkare
och kollektivtrafikmyndigheter. En pilot som avser en satsning mot en implementering
i nasta steg bor rikta in sig mot en depa med hogre trafikvolymer an den vi studerat.
Det lampligaste ar troligen att angripa fortsattningen i flera steg, dar en mindre pilot
startas, med en begransad del av fordonsparken involverad. Samtliga fordon maste
da oavsett vara utrustade med Drive-by-wire teknik. Detta kan pa sikt leda till fler
autonoma depaer i Sverige med en effektivare anvandning av fordon och en dkad
trafiksakerhet.



Spridning och publikationer

Projektresultaten kommer att presenteras pa Drive Sweden forum pa Lindholmen i
Goteborg den 18 september 2025:

Drive Sweden Forum 2025 | Drive Sweden
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https://www.drivesweden.net/event/drive-sweden-forum-2025

Drive Sweden ar ett av regeringens sjutton strategiska
innovationsprogram (SIP). Drive Sweden bestar av partners fran
akademi, industri och samhalle och tillsammans tar vi oss an
utmaningarna kopplade till nasta generations mobilitetssystem for

manniskor och varor. SIP-programmen finansieras av Vinnova,
Formas och Energimyndigheten. Lindholmen Science Park AB ar
vard for Drive Sweden.




