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Nordic Human Factors Guideline 

NHFG 

Förklaringsmodell för trafikantbeteende 

 

Ett nordiskt samarbete under  

Nordiska Väggeometrigruppen 
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Varfºr en ònyò fºrklaringsmodell? 

ÅTrafikolyckor är ett stort problem 

ÅFör att förstå orsaken till olyckorna 

behöver vi goda förklaringar 

ÅVåra gamla förklaringar fungerar dåligt 

ÅVi behöver därför bättre förklaringar 

ÅBra förklaringar ger effektiva åtgärder 
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Några utgångspunkter  

 

ÅFör att förstå varför vi beter oss som vi gör  

m¬ste vi veta HUR VI òFUNGERARò 

 

ÅKunskapen finns ī men den har inte anvªnts   

 

ÅDenna kunskap är vårt fokus i presentationen   
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Trafiken betraktas som ett system:  

Människa ï Bil ï Väg 

ÅMÄNNISKAN ï ca 100.000 år gammal ï fix 

 BILEN   ï ca 100 år ï under snabb utveckling 

VÄGEN ï ca 100 år ï under snabb utveckling  

 

ÅBättre samspel kräver bättre anpassning 

Vilken komponent skall anpassas?  

MÄNNISKAN?  BILEN?  VÄGEN? 

 

ÅVi fokuserar i fortsättningen på VÄGEN 
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Varför en god förklaring (teori)? 

ÅBakom varje åtgärd finns en förklaring 

ÅFörklaringar är varken sanna eller falska  
ï de är bara bättre eller sämre  

ÅGoda fºrklaringar òfºresl¬rò effektiva ¬tgªrder 

 

ÅÅtgärden genomförs ï Effekten utvärderas 

ÅÄr effekten den förväntade?    
 

ÅOm inte: Byt / förbättra / förklaringen (teorin)    
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Fem grundtankar i en ònyò 

förklaringsmodell  
 

1. Människan ur ett utvecklingsperspektiv 

2. Omedelbar helhetsupplevelse av omvärlden 

3. Vi måste lära oss allt 

4. Vi tänker mest på annat när vi kör bil 

5. Bilkºrning utfºr vi p¬ 3 òniv¬erò   
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Målet med modellen 

ÅBättre förståelse för hur vi fungerar  

ÅHjälpa oss välja effektiva (väg-) åtgärder  

ÅModellen skall vara ett bra hjälpmedel  

 ï  vid analys av olyckor 

 ï  vid val av åtgärder  

 ï  vid revision av regler för vägutformning 

 

ÅÖvergripande mål: Förbättrad trafiksäkerhet 
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Kort historik: 

Vad har vi gjort sedan 1945? 

1945 ï 1950  òSynteorinò 

1950 ï 1960  òOlycksf¬gelsteorinò 

1960 ï 1980  òTeorin om fºr hºga kravò  

1980 ï 2000  òKompensationsteorinò 

1990 ï 2012  òVªgen ska stªlla tydliga kravò  

        ò0-visionenò (skadereduktion) 

 2013 ï           Hur går vi vidare?  
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  Kompensationsteorin  

ÅFörväntade olycksminskningar uteblir 

ÅFºrbªttras vªgen ºkar hastigheten é  

 

ÅHur kan detta förklaras?  

   ï  Gibson & Crooks (1938) 

   ï  Näätänen & Summala (1974) 

    ï  Wilde (1982)  

   ï  Evolutionsteorin  ï  Darwin (1859)  
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Grundtanke 1:  Att se människan  

ur ett utvecklingsperspektiv 

 

Å Slutsteget i evolutionsprocessen 

 ï  Darwin, (1859): òOm arternas uppkomstò  

 ï  òKampen fºr ºverlevnadòïòatt ªta eller ªtasò 

 

Å Stor likhet mellan oss och aporna och våra  

husdjur (hästen, hunden, grisen) 
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òMotornò i evolutionen    

Å Kampen för överlevnad har tvingat oss att 
utveckla: 
 ï  allt bättre sinnen ï för att få kunskap om 
   omvärlden 
 ï  allt bättre rörelseapparat ï för att kunna 
     förflytta oss och tillfredställa våra behov 
 ï  allt bättre hjärna ï som òcentralenhetò  
            

Å Slutsats: Vi är skapade för att kunna förflytta 
                oss effektivt i vår miljö  
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Strategi för överlevnad  

ÅBeteendet har syftat till: 
 

ï  största möjliga ònyttaò till minsta mºjliga òkostnadò 
 

     Relationen NYTTA / KOSTNAD >> 1 
    

ï  NYTTA = att tillfredställa de primära behoven 

    ï  KOSTNAD = ansträngning + risken att misslyckas 
 

ÅSlutsats: Evolutionen har givit oss en god  
            förmåga att bedöma risk 
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Vi kör bil med en viss mycket liten risk 

ÅFörklarar varför  
òSynteorinò, òOlycksf¬gelsteorinò och    

 òTeorin om fºr hºga kravò inte fungerar  

  

Dessa teorier ersatts av 

 

ÅòKompensationsteorinò 
Förklarar hur vi automatiskt anpassar oss till de 

tydliga (synliga) krav (trafik-) miljön ställer på oss 
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Grundtanke 2: Helhetsupplevelse 

av omvärlden genom synen  

ÅVår helhetsupplevelse är omedelbar  

ï  utan fördröjning 

  

ÅVi ser (väg-) rummet framför oss men också   

ï vad som håller på att hända 

 

ÅVi ser hur vi förflyttar oss utefter vägen   

   Vi ser medtrafikanterna och hur de rör sig  
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Den nya perceptionsteorin 

ÅInformationen om omvärlden ligger inbäddad i 
ljusstrålarna in mot våra ögon 

ÅLjuset bär informationen efter att ha reflekteras  
på objekt och ytor i vår omgivning 
 

ÅInformationen registreras i hjärnan  
   

ÅSlutsatser: 

  ï  Ingen tidskrävande tolkning (i hjärnan) 
 ï  Eftersom informationen är densamma för alla är  
     skillnaden i upplevelse mellan (vana) förare liten   
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Optiskt flöde   

Vad det kan ge oss: 

2013-04-03 16 
Copyright ©Sverker Runeson 



17 

Road flowfield 1 Focus Of Expansion 

FOE 
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Road flowfield 2 Focus Of Expansion 

FOE 
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Road flowfield 3 
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Road flowfield 4 
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  Vi upplever ocks¬ vilka ònyttorò 

som finns i omgivningen 
      ï  en stol erbjuder oss, att sitta    

      ï  en stig genom skogen, bekväm vandring 

      ï  en högre vägstandard, att köra fortare 

 

      ï  en lätt igenkännbar utformning hos vägen  

      òvisar oss omedelbartò hur vi skall kºra 

 

Princip: Vägen skall om möjligt utformas så, 

            att den ªr òsjªlvfºrklarandeò. 
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