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Sammanfattning 
Denna rapport ger en översikt över forskning och erfarenheter gällande räddningsinsatser där 
nya tekniker har använts, eller skulle kunna användas, vid såväl faktiska insatser som vid 
övning. Via en litteraturstudie, kompletterad med intervjuer med personer som är verksamma i 
projekt inom området, identifierades utmaningar och potential med modern teknik inom 
räddning. De olika teknologierna kategoriserades som Unmanned aerial/ground/surface 
vehicles (UXV), Artificiell intelligens (AI), Extended reality (XR, vilket inkluderar bland annat 
virtual och augmented reality), Kommunikationer, Sensorer, Robotar och Övrigt.  

Inom området artificiell intelligens för räddning behövs projekt som kan ta fram data av god 
kvalitet för att träna AI-modeller inom olika räddningstillämpningar (till exempel identifiering 
av skogsbrand, eller eftersök av person) i Sveriges varierande miljöer. Dessutom måste data 
och modeller valideras tillsammans med praktiker och förankras i räddningsverksamheten. 
Genom att utbilda responspersonal i principerna för maskininlärning kan användbarheten öka 
och risken för felaktiga resultat och tolkningar minskas.  

Teknikutvecklingen går fort medan relaterad metodutveckling och utvärdering ligger efter. För 
effektiv implementering av ny teknik är det viktigt att, tillsammans med användarna, undersöka 
vilka behov räddningstjänsten har och att ta fram metoder och modeller för hur nyttan med den 
nya tekniken ska utvärderas. Vidare måste den nya tekniken integreras med nuvarande 
arbetsmetoder, och modeller och metoder för effektiv gemensam resursanvändning av såväl 
nya som befintliga resurser måste utvecklas. Många mindre organisationer har svårt att själva 
driva denna typ av större utvecklingsprojekt, men skulle kunna hjälpas av administrativt stöd, 
till exempel från Myndigheten för samhällsskydd och beredskap (MSB).  

Säkra, robusta kommunikationsmöjligheter vid räddningsinsatser är ett viktigt område, och 
vidare forskning behövs för att möjliggöra detta med hjälp av drönare (UAS) i såväl fjällmiljö 
som till havs. Dessutom behövs flera projekt som kan tillhandahålla säkra lösningar för 
kommunikation och datasäkerhet inom räddning, och forskning kring hur relevant 
informationsdelning mellan olika aktörer kan möjliggöras. Användandet av UAS inom 
räddning börjar bli etablerat, och det finns potential i att utforska möjligheten med delat 
användande, till exempel hur drönare med andra tillämpningsområden (exempelvis 
matleveranser) skulle kunna bidra i räddningsinsatser. Många av de undersökta teknologierna 
kan användas kombinerat, till exempel kan en AI-modell tolka bilder som fångas av en drönare. 
Hur olika teknologier kan kombineras är ett område med fortsatt stor potential. Det saknas 
också vetenskapliga studier över potentialen av användningen av exoskelett inom räddning.  

  

 



4 

Förord 
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1. Inledning 
I takt med samhällets teknikutveckling utvecklas också räddning och respons vid 
skadehändelser. International Forum to Advance First Responder Innovation (IFAFRI) listar 
tio områden där det saknas kompetens på global nivå inom ramen för räddning och respons, 
och uppmuntrar till forskning på dessa områden för att möta behovet av evidens hos utförare 
inom blåljusorganisationer (International Forum to Advance First Responder Innovation, 
2023).  Flera av dessa områden pekar på behovet av en kunskapsöversikt på temat framtidens 
teknik vid räddningsinsatser, till exempel realtidsinformation om räddningsarbetare eller hot 
och risker, möjligheten att samla in information samt verka på avstånd från en händelse (genom 
till exempel drönare av olika slag), att samla in, dela och använda data på ett effektivt sätt med 
hjälp av modern teknik som sensorer, kommunikationsteknologi, samt informationssystem 
understödda av artificiell intelligens (AI), optimerings- och simuleringsmodeller.  

1.1. Syfte 
Denna rapport syftar till att sammanfatta forskning och erfarenheter som finns på området 
gällande räddningsinsatser där nya tekniker har använts, eller skulle kunna användas, vid såväl 
faktiska insatser som övning inför dem. Med nya tekniker menas exempelvis Unmanned 
Aircraft Systems (UAS) och andra typer av drönare, robotar och autonoma farkoster, samt 
Extended Reality (XR). I detta inkluderas även användning av artificiell intelligens och 
relaterade metoder för att skapa beslutsstöd med hjälp av insamlade data. Rapporten ger en 
överblick över den potential samt de utmaningar som identifierats vid användningen av 
tekniken och belyser vilka kunskapsluckor som finns på området.  

1.2. Avgränsningar  
Kunskapsöversikten fokuserar på en svensk kontext. Även om huvuddelen av den 
genomgångna litteraturen är internationell, så är intervjuer enbart genomförda med personer 
verksamma i Sverige, och rekommendationer är huvudsakligen riktade mot svenska behov.  
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2. Metod  
För kunskapsöversikten har en litteratursökning utförts, vilken begränsades till databasen 
Scopus. Valet av Scopus gjordes på grund av dess stora bredd inom olika ämnesområden. 
Sökningen begränsades till att enbart inkludera de senaste fem åren för att få så nya perspektiv 
som möjligt. En översikt av sökningen ges i Figur 1 samt Tabell 1.  

  

 

Figur 1 – Urvalsprocess i litteratursökning 

Tabell 1. Litteratursökning 

ID Söksträng 
1 TITLE ("rescue service*" OR "emergency service*" OR "fire brigade*" OR "first 

responder*" OR "fire fighter*" OR "police" OR "volunteer*" OR "volunteer* 
organisation" OR "emergency response" OR "response organisation*")  

2 TITLE-ABS-KEY ("rescue service*" OR "emergency service*" OR "fire 
brigade*" OR "first responder*" OR "fire fighter*" OR "police" OR "volunteer*" 
OR "emergency response" OR "response organisation*")  

3 TITLE-ABS-KEY ("artificial intelligence" OR "virtual reality" OR "mixed reality" 
OR "augmented reality" OR "extended reality" OR "fire robot*" OR "unmanned 
aerial vehicle*" OR "UAS" OR "UAV" OR "AI" OR "unmanned aircraft system*" 
OR "unmanned aerial system*" OR "unmanned aircraft vehicle*" OR "RPAV" OR 
"remotely piloted aerial vehicle*" OR "unmanned aircraft vehicle system*" OR 
"UAVS" OR "remotely piloted aircraft system*" OR "RPAS" OR "new 
technolog*" OR "novel technolog*" OR "sensor*" ) 

4 ABS ("disaster*" OR "emergenc*") 
5 TITLE-ABS ("emergency department" OR "emergency room")  
6 PUBYEAR > 2018 
7 LIMIT-TO ( DOCTYPE , "ar" ) OR LIMIT-TO ( DOCTYPE , "cp" ) OR LIMIT-

TO (DOCTYPE , "re" ) 
8 LIMIT-TO ( LANGUAGE , "English" ) 
Total 1 AND 2 AND 3 AND 4 AND NOT 5 AND 6 AND 7 AND 8 
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245 artiklar hittades vid söktillfället 2024-02-19, där 142 sorterades bort baserat på titel eller 
abstract. Av kvarvarande 103 artiklar sorterades 19 artiklar bort baserat på att innehållet 
bedömdes som irrelevant för den här kunskapsöversikten eller på grund av otillgänglighet av 
artikel. 84 artiklar ingår i den fullständiga litteraturgenomgången. Inkluderingskriterier var att 
artikeln behandlade teknologi specifikt kopplat till räddning, vid insats, hos blåljus- eller 
volontärorganisation och/eller träningstillfällen. Både tillämpningar i vardagliga olyckor eller 
storskaliga katastrofer inkluderades. Exkludering skedde av artiklar på annat språk än engelska 
eller svenska, samt om kvaliteten ansågs för låg, framförallt baserat på stora språkliga brister. 
Inkludering av artiklar gjordes annars så brett som möjligt för att fånga upp många olika typer 
av exempel på teknikanvändning inom räddning. Utöver dessa 84 artiklar ingår även 54 artiklar 
som antingen rekommenderats av sakkunniga, snowballing, vilket är att leta litteratur i annan 
litteraturs referenslista (Wohlin, 2014), eller mindre sökningar på specifika termer som tagits 
upp i litteratur eller intervjuer, som exempelvis ”bias AND AI”.  

Rapporter från svenska myndigheter behandlas i ett eget avsnitt, för att inkludera tidigare 
arbeten inom svenska blåljusorganisationer som inte publicerats vetenskapligt.  

Förutom litteraturgenomgången har även nio semi-öppna intervjuer gällande svensk 
teknikanvändning och utveckling inom räddning genomförts. Intervjuerna har varit öppna i 
meningen att respondenterna tillåtits att elaborera fritt i sina svar, och de frågor som har ställts 
har inte varit enligt en och samma intervjuguide, utan har fungerat som ingångar till olika teman 
och för att hålla samtalet till ämnet. Därmed anses strukturen vara semi-öppen, sett till att 
struktur för en intervju inte behöver vara helt kategorisk (Jacobsen, 2024). En annan benämning 
är ostrukturerad eller semi-strukturerad, eller informell forskningsintervju (Krag Jacobsen, 
1993). Att använda sig av öppna eller ostrukturerade intervjuer tillåter respondenten att enkelt 
tala fritt, samt fritt associera till annat som kan vara relaterat och som även kan vara intressant 
i förhållande till ämnet som tagits upp, samtidigt som det gör intervjun anpassad efter respektive 
person (Jacobsen, 2024) och tillåter ett utforskande av ämnet för den undersökning som utförs 
(Gillham, 2008). Urvalet av respondenter har inte gjorts med ambitionen att vara heltäckande, 
utan för att lyfta exempel och perspektiv från praktiken. Respondenterna har fått berätta fritt 
kring projekt de själva varit engagerade i som handlar om ny teknologi inom räddningsområdet. 
De har även fått några frågor om sin uppfattning kring teknikanvändning i operativ verksamhet 
och de främsta hinder som finns för införandet av ny teknologi. Intervjuerna hölls under våren 
2024 via digitala kanaler. Inom ramen för projektet har besök även gjorts på ett övningstillfälle 
samt ett tillfälle för datainsamling. 

3. Litteraturgenomgång 
Nedan följer en genomgång av de artiklar som inkluderats i kunskapsöversikten. Översikten 
har inte som målsättning att täcka varje enskilt exempel från litteraturen, utan att ge en överblick 
över nuläget inom området teknikanvändning inom räddning. I Figur 2 presenteras en 
kategorisering av innehållet i artiklarna. Denna har utförts av rapportens försteförfattare, där 
fokus har varit på den eller de teknologier som huvudsakligen behandlats i varje artikel. Om till 
exempel ett system innehållit både UAS och kommunikationsteknik, och båda ämnena 
utforskats i artikeln, har artikeln kategoriserats inom både UAS och kommunikation.  
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Figur 2 – Teknik i litteraturen indelad i kategorier  

Förklaringar till förkortningar i Figur 2 ges i Tabell 2. 

Tabell 2. Förkortningar i Figur 2 

Teknik Namn utan förkortning Förklaring 
UAS Unmanned aircraft system Obemannade luftsystem. Syftar på system för 

användning av UAV. 
AI & ML Artificiell intelligens och 

machine learning 
Machine learning = maskininlärning (sv) 

XR Extended reality Utökad verklighet, term som innefattar virtuell, 
mixad och förstärkt verklighet 

ITS Intelligenta 
transportsystem 

 

UXV Unmanned X vehicle Obemannade X-farkoster, där X kan vara luft, 
vatten eller mark 

GIS Geografiska 
informationssystem 

System som kan samla in, bearbeta och använda 
geografiska data för olika tillämpningar 

GNSS Global Navigation Satellite 
Systems 

Positionssystem som använder satelliter, 
exempelvis GPS och GLONASS 

SMS Short Message Service Textmeddelanden som skickas via mobilnätet 
 

3.1. Unmanned aerial/ground/surface vehicles (UXV) 
Obemannade luftfartyg, eller unmanned aerial vehicles (UAV), har länge varit kommersiellt 
tillgängliga. I dagligt tal används uttrycket drönare, och syftar till själva farkosten när det talas 
om UAV:er eller drönare. UAS, som är förkortningen för obemannade luftfartygssystem 
(unmanned aircraft systems), står för hela systemet med UAV, pilot och kommunikationer. 
Skulle drönaren i stället vara mark- eller vattenburen finns uttrycken unmanned ground vehicle 
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(UGV) eller unmanned surface vehicle (USV) och unmanned underwater vehicle (UUV). Exakt 
ordalydelse kan variera, och andra varianter på uttryck, exempelvis remotely operated vehicle 
(ROV), existerar. Ett paraplybegrepp för alla varianter på farkoster är UXV eller drönare. 

UAV:er har använts för insatser i samband med större katastrofer i USA sedan stormen Katrina 
2005, av Centrum för robotassisterad eftersök och räddning (CRASAR) (Center for Robot-
Assisted Search and Rescue, 2018), och är utrustning som finns inom svensk räddningstjänst 
(Myndigheten för samhällskydd och beredskap, 2020). Att använda sig av UAS i räddningssyfte 
är också ett område som på olika sätt förekommer i forskningen. Bland annat konstaterar Herdel 
et al. (2022) att inom ramen för Human Factors och människa-drönare/robotinteraktion så är 
just räddningsinsatser ett av de största forskningsområdena. Under åren 2017–2020 hade antalet 
artiklar på hur UAS används vid räddningsinsatser, ur ett tvärvetenskapligt perspektiv, ökat från 
40 artiklar till 117 (Long, Zhang, et al., 2023). Inom storskalig katastrofhantering menar Mohd 
Daud et al. (2022) att översikt över skadeläge, eftersök av överlevande, transporter och övning 
är de stora huvudområdena i forskningen, men eftersom många studier är experimentella så 
finns en risk att drönarnas förmåga överskattas. I en tidigare studie tar Hildmann och Kovacs 
(2019) upp att utmaningar för användning av UAS inom räddning är att förhålla sig till 
regelverk och datahantering. Mycket av litteraturen berör möjligheten att använda UAS för att 
bidra med kommunikationsnätverk (Hildmann och Kovacs, 2019). 

Vilken typ av drönare som ska användas kan spela roll för tillämpningen; Jin et al. (2020) 
konstruerar en matris som ett beslutsstöd för val av drönare inför räddningsuppdrag baserat på 
deras kategorisering av händelse, nyttolast samt drönartyp. Friedrich et al. (2022) fann att ett 
UAS med bensindrivna UAV:er, som har längre räckvidd, fungerade bra för att sätta upp ett 
lokalt Wi-Fi-nätverk i ett EU-projekt för räddningsdrönare (ResponDRONE).  

För att leta drunkningsoffer i vatten finns unmanned surface vessels (USV), som är obemannade 
små båtar vilka kan utrustas med sonar (sound navigation and ranging), en teknik för 
lokalisering i vatten med hjälp av ljudpulsar (Rymansaib et al., 2023; Smith et al., 2022). 
(Rymansaib et al., 2023) visar att det går att bygga en fungerande USV för eftersök i vatten 
med allmänt tillgängliga material. Enligt Nasar et al. (2023) saknas det forskning på beslutsstöd 
inom sjöräddning, även om de tror att många metoder för eftersök och räddning på land skulle 
kunna gå att översätta till sjösammanhang. 

Hur UAS ska styras och konfigureras undersöktes av Cleland-Huang et al. (2020), som utgår 
ifrån ett basscenario som sedan modifieras för olika situationer. Användandet av UAS bör inte 
ersätta människor vid en räddningsinsats, även om det finns goda möjligheter till överblick och 
eftersök, och just att tolka bilderna behöver inte göras av piloten utan kan göras av en kunnig 
på området (Fernandes et al., 2018). I en annan studie konstateras att om en områdesspecialist 
inom räddning får styra kameran på en UAV separat från piloten, så utförs inte uppdraget 
nödvändigtvis på ett bättre sätt, mer än att användaren upplevde det bättre, och i studien 
diskuteras att specialisten kanske hellre interagerar med en människa än med en AI för att styra 
bilden (Peschel et al., 2022). 

Översvämningar är ett tillämpningsområde där många ser användningen av UAS som 
fördelaktigt på grund av att de inte är markburna (Lin et al., 2020; Salmoral et al., 2020; 
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Surmann et al., 2022). Lin et al. (2020) tar fram en applikation som skulle kunna kvantifiera 
vattennivåer utan fysisk mätning, utifrån drönarbilder och volontärer på plats medan Salmoral 
et al. (2020) diskuterar hur UAS kan implementeras för översvämningshantering. Surmann et 
al. (2022). Surmann et al. testade sitt system efter översvämningarna i Tyskland sommaren 
2021.  

Möjligheten till övervakning på avstånd, med en remotepilot, belyses av Avi och Quaranta 
(2023), som placerar en teststation med en UAV på en glaciär. Systemet kräver goda 
kommunikationsmöjligheter.  

För tillämpning inom sjukvården ser De Silvestri et al. (2023) sociala utmaningar i form av 
bland annat acceptans bland användare och allmänhet, bedömning av kostnadseffektivitet och 
säkerhet, samt tekniska som handlar om specifikationer på drönaren samt att kunna flyga i alla 
väder. EU-projektet AiRMOUR utredde hur ambulanssjukvård skulle kunna utvecklas med 
drönare som kan transportera medicinsk utrustning och personal (AirMOUR).  

För civilt flyg med UAV finns SORA (Specific Operation Risk Assessment), som är en metod 
för att utvärdera risker med att flyga drönare, och som behöver genomföras för att få tillstånd 
att flyga med UAV inom EU (European Union Aviation Safety Agency, 2024). Metoden 
behöver en del anpassning för att kunna appliceras på räddningssammanhang menar Janik et al. 
(2021). I USA arbetas det med att försöka utveckla ett system för luftrumshantering som 
inkluderar obemannade flygfarkoster och som även ska fungera för räddningsinsatser (Kirkman 
et al., 2021), där motsvarande är arbetet med U-Space inom EU (Transportstyrelsen, 2024). 

Mer forskning på hur UAS ska designas för att passa in i kommunal räddningstjänst efterlyses, 
samt även på hur allmänheten och inringare upplever användningen av drönare vid en insats 
(Khan och Neustaedter, 2019). Det senare togs upp inom AiRMOUR vad gäller exempelvis 
visuella föroreningar, även om det projektet mer var inriktat mot sjukvårdstillämpningar 
(Thomas och Andersson Granberg, 2023). 

Det är vanligt att kombinera UAS med någon typ av AI-modell. Svärmteknik är ett område där 
UAS och AI används samtidigt, exempelvis Agrawal et al. (2020) och Bjurling et al. (2020), 
där den senare tar upp detta i en svensk kontext och understryker behovet av att utveckla teknik 
och metoder i samarbete med utförarna för fungerande human-in-the-loop system för AI, alltså 
system där människa interagerar med AI, eller finns med i inlärningsprocessen.  

Maskininlärningsmodeller för bildigenkänning kombinerat med användning av UAS, där 
modellerna ska hjälpa till med just tolkningen av bilderna, är ett annat vanligt område. Att 
använda UAS för övervakning och lägesbilder förutsätter dock goda kommunikationer enligt 
Andrade och Hulse (2023). Claesson et al. (2020) använder det för att identifiera potentiella 
drunkningsoffer, medan Kyrkou och Theocharides (2019) vill att deras modell ska fungera för 
att klassificera bilder från olyckor och katastrofer i realtid och Tran et al. (2020) tränar en 
modell för att identifiera skadeområden efter exempelvis en brand. Kombinerat med bilder från 
sociala medier samt bilder tagna från en UAV, menar Lin et al. (2020) att det går att kartlägga 
översvämmade områden när det inte går att använda LiDAR, en teknik som, till skillnad från 
en radar med radiovågor, använder sig av en ljuslaser för att mäta avstånd.  



12 

Maskininlärning kan också användas för navigering av UAS för att undvika hinder vid 
exempelvis eftersökning (Papaioannou et al., 2021) eller utryckning (Nagy et al., 2021), men 
även som ruttplaneringsmetod (Border och Gammell, 2022). Border och Gammell (2022) 
använder sitt system för att skapa 3D-kartor autonomt, i syfte att planera en insats i realtid med 
hjälp av en 3D-karta. GIS-baserade metoder kan också användas för att skapa flygmönster för 
UAV under pågående brand (Sulaiman et al., 2020), och kombinerat med GPS-data så används 
AI i flera olika tillämpningar, som exempelvis trafikljusplanering för blåljus, 
skogsbrandspositionering och satellitbildsanalyser (Dyer, 2023). 

Mandirola et al. (2021) tar upp vikten av god validering av såväl maskininlärning- som 
optimeringsmodeller när de ska användas tillsammans med UAS, när de utvecklar riktlinjer för 
hur UAS kan användas för att skapa översiktsbilder vid en räddningsinsats.  

Potentialen hos UAV:er att förbättra kommunikationer vid en räddningsinsats är också ett 
ämnesområde som studerats mycket. Zolich et al. (2022) testar att upprätta ett nätverk via ett 
UAS och lyckas ringa en användare via detta, medan McRae et al. (2021) föreslår att en UAS 
kan användas som repeater (skickar signaler vidare) för att återupprätta tappad täckning. 
Förutsättningar för hur UAS ska utformas för att kunna fungera som ett positioneringssystem 
inomhus, där GNSS inte är tillförlitligt, tas upp av Dureppagari et al. (2023), medan Coutinho 
och Boukerche (2022) utreder hur UAV kan agera som kommunikationshubbar för att skicka 
sensordata från räddningspersonal vid insatser i industrilokaler.  

Ökat behov av goda kommunikationer för att kunna använda sig av sensordata via UAS tas upp 
av Caballero et al. (2021) och Niyazi och Behnamian (2023). I framtiden skulle UAV:er kunna 
användas för att förbättra lokaliseringar vid eftersök och räddning med nya generationers nät, 
alltså 6G och framåt  (Sciancalepore, 2021). 

Sensorer i kombination med UAS kan användas för att utföra inomhuspositionering, där det 
kan räcka med ett litet elektriskt gyroskop för att kunna lokaliseras i en digital karta enligt 
Kaiser et al. (2023). Annars kan sensorer utvecklas för att bäras av UAV:er för flera 
tillämpningar, som att mäta strålning (Mukhopadhyay et al., 2020) eller hitta offer vid 
byggnadskollaps (Schmitz et al., 2019). Det senare testades vid en tabletop-övning för att 
undersöka om informationen når rätt person när tekniken ska införlivas i befintliga rutiner och 
riktlinjer. 

Att UAV:er inte ska ses som ersättare till människor vid eftersök och räddning menar även 
Wankmüller et al. (2021) som utvärderade många olika räddningsscenarier i bergsmiljö med 
deltagare från flera typer av blåljus- och volontärorganisationer. Användningen av UAV 
minskar antal tillfällen då personal utsätts för direkta faror, men det räckte för många med en 
mindre drönare med en bra kamera än en större som hade många sensorer (Wankmüller et al., 
2021). 

3.2. Artificiell intelligens  
Det finns ingen generell definition av vad AI är inom forskningen (Stone et al., 2016). Därmed 
så anses den av Europakommissionen framtagna definitionen av AI vara lämplig att utgå ifrån 
i detta sammanhang, eftersom räddningsorganisationers verksamhet behöver förhålla sig till 



13 

europeisk lagstiftning (AI HLEG, 2019). Den säger att AI är i första hand mjukvara som utifrån 
ett uppsatt mål, kan använda sig av data för att processa och resonera kring insamlad 
information, och utifrån denna samt tidigare handlingar fatta beslut i målets riktning, baserat på 
den modell som ligger till grund för mjukvaran. Forskningsområdet inkluderar 
maskininlärning, som djupinlärning är en del av, och maskinresonemang, som exempelvis är 
planering och optimering, samt robotik. Definitionen medför tolkningen att många olika typer 
av kvantitativa modeller för beslut och databearbetning kan räknas som AI.  

I takt med en ökad användning av AI, behöver även interaktionen mellan användare 
(människan) och AI studeras, vilket lyfts fram i en rapport av National Academies of Sciences 
(2022). De fokuserar på militär användning av AI, men slutsatserna skulle kunna vara 
överförbara för forskning på AI inom räddningstjänst. Förklarbarhet och transparenta modeller 
är viktigt, liksom att det yttersta ansvaret för beslut ska ligga hos människan  (National 
Academies of Sciences, 2022). Autonomin i modellerna ska vara flexibel, vilket innebär att 
uppgifter och ansvar kan fördelas olika över tid, och det ska vara tydligt när en människa kan 
överlåta uppgifter till AI (National Academies of Sciences, 2022). De utmaningar som lyfts 
fram handlar om säkerhet, som attacker mot databas eller modellstrukturer, och bias i den data 
som används för att träna modellen (National Academies of Sciences, 2022). Cybersäkerhet 
lyfts även fram av Freeman (2020), liksom behovet av anpassning av regelverk för användning 
av AI samt av system som använder AI efter varje räddningsorganisations behov, samtidigt som 
informationsdelning görs möjlig. McNeese et al. (2021) observerade i en livesimulering av ett 
räddningsscenario att ett lag blandat med människor och AI presterade bättre än ett med enbart 
människor, och att laget med enbart AI var bäst. Vikten av att känna till riskerna med bias i 
datan som används för AI-modeller lyfts också fram inom sjukvårdstillämpningar (Frehywot 
och Vovides, 2023).  

Bias och fairness är två begrepp som ofta förekommer tillsammans med 
maskininlärningsmodeller, där bias står för systematiska fel som förekommer i den data som 
driver modellen eller hur modellen är uppbyggd, medan unfairness blir det systematiskt 
felaktiga utfall som följer av användning av modellerna, alltså resultatet av bias i systemet 
(Mehrabi et al., 2021).   

Pettet et al. (2022) tar upp att offlinemodeller, det vill säga modeller som baseras på förinmatade 
data, alltså inte kontinuerligt tar in nya data, är mer sårbara för de osäkerheter som finns vid en 
verklig händelse. De menar att dynamiska metoder bör användas när beslutsstödsystem 
utvecklas, och därför är det viktigt att systemet har goda kommunikationsmöjligheter. I studien 
nämns även behovet av att adressera bias och fairness för de data som används för datadrivna 
modeller, samt vikten av att inkludera slutanvändare vid systemutveckling. 

Olika typer av bildigenkänningsmodeller som kan användas för räddningsinsatser finns det flera 
exempel på (Islam et al., 2020). Gialampoukidis et al. (2021) menar att maskininlärnings-
modeller som använder sig av kombinationen satellitbilder och sociala medier skulle kunna 
användas vid trafikstörningar och översvämningar.  
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Även kemiska ämnen som brinner kan identifieras med hjälp av AI-modeller, och detta går 
sedan att kombinera med en funktionalitet som letar information om lämpligt agerande vid 
brand med just dessa ämnen (Tian et al., 2023). 

Att hämta och presentera information från en befintlig databas skulle kunna göras genom 
röststyrd AI vid sällanhändelser som CBRNE-olyckor (kemiska, biologiska, radiologiska, 
nukleära, explosiva) vilket testas i en applikation tillsammans med en bildigenkänningsmodell 
för varningssymboler (Do et al., 2022). Röststyrning möjliggör för räddningspersonal att 
använda tekniken även med utrustning på (Do et al., 2022). Röstigenkänningsteknik kan även 
användas för att ha snabbare hantering av inkommande larmsamtal (Ungureanu et al., 2023). 

Även inom akutsjukvård har det utförts studier på maskininlärning för röstdata för att identifiera 
hjärtstopp direkt vid ett samtal till larmcentralen med resultat som initialt visar att det fungerar 
(Byrsell et al., 2021). Andra tillämpningar har varit att förutsäga tid för SMS-livräddare att ta 
sig till ett hjärtstopp för att förbättra utlarmning av resurser (Andersson Granberg et al., 2022) 
och för att via videomaterial identifiera åtgärder som utförts vid behandling av en patient (Heard 
et al., 2019). Det senare är i syfte att minska flödet av felaktig information mellan 
ambulanssjukvårdare och akutmottagning, och för att underlätta ambulanspersonalens arbete 
genom att modellen själv känner igen vilken behandling som har givits till patienten (Heard et 
al., 2019).  

Matematisk modellering som optimering kan anses vara en del av artificiell intelligens, eller 
datormodeller för att uppnå specifika mål, och dessa kan till exempel användas för att allokera 
räddningstjänstens resurser till en insats, utifrån tillgänglighet på personal och behov av olika 
fordonstyper vid olika stationer (Andersson Granberg, 2022), eller tilldela uppgifter till 
volontärer som ska larmas ut i ett räddningsscenario (Matinrad och Andersson Granberg, 2023). 
Andra områden där optimeringsmodeller berörs i litteraturen med UAS är modeller för att 
effektivt söka i ett område vid en räddningsinsats (Anastasiou et al., 2020), samt att leverera 
hjälpkit till nödställda personer som upptäckts vid eftersök (Terzi et al., 2019). Med effektivt 
menas till exempel flygtid och täckning av områden. UAS kan användas för att leverera 
utrustning eller hjälp där lastbilar inte kan ta sig fram, vilket kan planeras med 
optimeringsmodeller (Long, Xu, et al., 2023). Optimering av var UAV-stationer ska placeras 
tillsammans med utlarmning av volontära resurser vid ett hjärtstopp har visat sig kunna reducera 
tiden till påbörjad hjärt- och lungräddning (Frigstad et al., 2023). Merei et al. (2023) konstaterar 
att en möjlig variant på lastbil-drönar-ruttplanering inom sjukvårdstillämpningar är att också 
använda sig av kollektivtrafikens fordon som start- och stoppunkter.  

Inom ramen för utveckling av system som kan hantera stora mängder data för att bättre hantera 
och planera räddningsinsatser, tar Mukhopadhyay et al. (2022) upp potentialen av datadrivna 
modeller och optimeringsmodeller i takt med att sensorer blir alltmer lättillgängliga. Att 
utveckla och validera modeller tillsammans med kunniga i området är av största vikt för att de 
ska bli användbara (Mukhopadhyay et al., 2022). 

Generellt skulle maskininlärningsmodeller kunna tränas för många olika typer av tillämpningar, 
som exempelvis att identifiera bränder i tak med hjälp av sensordata, och så småningom även 
förutse brandutveckling baserat på tidigare data (Khan et al., 2023). Maskininlärning samt Wi-
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Fi-signaler testades också för att lokalisera och visualisera människor i en byggnad, en 
tillämpning för att planera räddningsinsatser (Panja et al., 2022).  

AI skulle även kunna användas som virtuella assistenter via Internet-of-Things (IoT), till att ta 
fram kontaktuppgifter, extrahera och presentera databasdata för blåljuspersonal, ha 
bildigenkänningsfunktioner samt kommunicera med andra system (Majumdar et al., 2022).  

AI kan också användas i VR-sammanhang, där Caserman et al. (2023) utvecklat en AI-modell 
som identifierar potentiella faror i ett rum vid en polisinsats.  

Intelligenta transportsystem inbegriper teknologiska lösningar i fordon och trafiksystemet som 
syftar till att effektivisera och förbättra säkerheten i trafiken. AI är en förutsättning för 
autonoma fordon, och Obenauf et al. (2019) modellerar bland annat hur olika effektivitet och 
marknadspenetration av autonoma ITS skulle förbättra responstiden för utryckningsfordon. 
Inom området för intelligenta transportsystem (ITS) inom räddning, finns det möjlighet att 
reducera risken för olyckor inom blåljus med hjälp av kooperativa ITS-tjänster (C-ITS), till 
dessa hör bland annat geofencing för att avgränsa körbanor till blåljusfordon, EVA-tjänster 
(Emergency Vehicle Approaching), som i god tid ska göra andra förare uppmärksamma på att 
blåljusfordon närmar sig, eller styrning av trafikljus så att enbart blåljusfordonets färdriktning 
har grönt ljus (Weibull et al., 2022). 

AI-modellers stora fördelar är att kunna bearbeta stora mängder data, och de kan tränas till att 
ta fram information som kan vara användbar för en insats. Hur denna information används, i 
form av ledningssystem för att få en gemensam lägesbild har McGrath och Jabari  studerat med 
hjälp av dashboards, som de fann var ett bra verktyg för att visualisera information på. Ett 
beslutsstödsystem för evakuering före, under och efter översvämning togs fram av Ortiz et al. 
(2020).  

För att förbättra precision och tillförlitlighet hos en AI-modell krävs stora datamängder att träna 
på, som har kategoriserats eller etiketterats för att veta vad det är för något data representerar. 
Rahnemoonfar et al. (2021) tar fram ett dataset för översvämningar samtidigt som de lyfter 
utmaningarna med att ta fram ett bra dataset, och ser gärna att mer görs på området. Ett annat 
exempel på data som hittats i litteraturen är Veloso et al. (2022) med katastrofbilder tänkta för 
optimering och maskininlärning. Även för röstigenkänning krävs stora datamängder på många 
språk och i rätt tillämpningar för att kunna fungera praktiskt, vilket tas upp av Ungureanu et al. 
(2023). Mallouhy et al. (2022) kombinerar flera dataset för att skapa en modell som kan hjälpa 
fransk räddningstjänst att planera resurser vid en olycka. Landsberg et al. (2020) nämner att 
hitta data att träna AI med egentligen inte är det stora problemet, utan att utmaningen är hur ur 
ett rättsligt perspektiv använda den. De diskuterar hur AI kan användas för att reallokera 
resurser vid larm, och lyfter risken med att praktiker ser AI-hjälpmedel som en svart låda så att 
de inte vågar lita på de beslut som föreslås (Landsberg et al., 2020). Manzini et al. (2023) anser 
att räddningspersonal bör få utbildning i användning och utvärdering av AI, och att 
teknikutvecklare och praktiker behöver samarbeta långsiktigt för att ta fram ny teknik som kan 
både testas och implementeras i verkligheten. 
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I en litteraturstudie om informationsteknologi inom räddningstjänst kommer Weidinger (2022) 
fram till att mycket forskning enbart är prototyputveckling, men att det saknas studier på 
implementerade lösningar. Många lösningar för brandbekämpning finns i litteraturen, medan 
teknisk forskning på räddningstjänstens andra uppgifter är mindre efterforskat, men där AI lyfts 
fram som något som skulle vara behjälpligt vid planering av insatser (Weidinger, 2022). För att 
minska risken för informationsöverbelastning är det viktigt att nya system utvecklas 
tillsammans med utförare för att passa in i den befintliga verksamheten (Weilandt et al., 2021). 

3.3. Extended reality (XR)  
Virtual, augmented och mixed reality (VR, AR och MR) har paraplybegreppet extended reality 
(XR, utökad verklighet), och är ett sätt att digitalt representera verkligheten på olika sätt. AR 
och MR är tekniker som kombinerar den fysiska miljön med den virtuella. MR möjliggör 
användning av digitala element i relation till, och i kombination med, fysiska element. AR å 
andra sidan är ett sätt att överlagra digitala element ovanpå den fysiska världen, genom 
exempelvis en mobilapplikation eller via speciella AR-glasögon. VR innebär en digital 
representation av verkligheten som du kan interagera i och med, i likhet med dataspel. VR kan 
realiseras i simulatorer med specifik utrustning som gör att du upplever dig vara helt i den 
digitala miljön, eller via skärmar.   

Forskning på användning av XR inom räddning handlar mycket om metoder och system för 
träning (Braun et al., 2022; Broneder et al., 2023; Calandra et al., 2023; MacIejewski et al., 
2020; Pratticò et al., 2021; Sharma, 2020; Tyagi et al., 2023; Yu et al., 2022). Zhu och Li (2021) 
lyfter fram att i beredskapsfasen för räddningsinsatser så är det träning som är den främsta 
tillämpningen, inom responsfasen används XR för stöd för evakuering och eftersök, och i 
återhämtningsfasen som stöd för att identifiera skador.  

Även larmcentralen kan tränas med hjälp av XR (Peretti et al., 2022). Det finns dock en risk att 
människor blir mer riskbenägna vid träning i VR, vilket var en oväntad observation av Simpson 
et al. (2022). 

Det har också observerats hur ambulanspersonal som har fått genomgångar av en ambulansbuss 
i XR presterar bättre vid träningsmoment än de som genomgått en vanlig presentation (Koutitas 
et al., 2021). Liknande träningsmoment vad gäller montering av utrustning i brandbilar 
utvecklas det också AR-verktyg för (Bellalouna et al., 2020).  

Forskning sker även på träning i XR inom sjukvård och katastrofmedicin (Bugli et al., 2023; 
Duan et al., 2019; Elsenbast et al., 2024; Kman et al., 2023; Nguyen et al., 2023; Strada et al., 
2021; Tin et al., 2021). Duan et al. (2019) tar även upp möjligheten att använda VR i efterhand 
för personal att bearbeta en katastrof, samt i informationssyfte för allmänheten. Med hjälp av 
VR går det exempelvis att kommunicera risker vid översvämning för allmänheten (Sermet och 
Demir, 2019).  

XR för planering av översvämningshantering studerades i en litteraturstudie av Bakhtiari et al. 
(2023), där det konstateras att VR är det vanligaste verktyget, att XR används inom alla faser 
av krishanteringscykeln, och där digitala tvillingar skulle kunna appliceras ytterligare för den 
här typen av användning. 
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Ett system med indata från UAV, robotar och olika sensorer och där informationen används av 
räddningspersonal med hjälp av AR- eller MR-komponenter behöver anpassas utifrån olika 
blåljusorganisationers specifika behov (Arregui et al., 2022). AR i form av en heads-up display 
(HUD) för blåljusfordon har potential att göra utryckningar säkrare, i stället för system i bilen 
eller i en telefon. Att visualisera information vid en pågående insats är en tillämpning av XR, 
och i en studie gick det att se att det inte bidrog till ökad upplevd arbetsbörda att få information 
i 3D istället för 2D för befäl inom brandkåren (Kapalo et al., 2022).  

Att använda AR i ett ledningssystem för att visualisera intressepunkter skulle kunna göras 
genom AR-glasögon (Christaki et al., 2022) eller via mobila applikationer med AR-
funktionalitet (Campos et al., 2019). I det senare fallet gick det att se en preferens för AR-teknik 
utan mobiltelefon hos räddningstjänsten eftersom de med sin utrustning och handskar oftare har 
svårare att använda en mobiltelefon, medan ambulanspersonal tyckte att det var enklare att 
använda en mobil applikation framför AR-verktyg (Oztank et al., 2023). En annan typ av AR 
(förstärkt verklighet) är sensorisk input, där ett exempel på sådan är en haptisk hjälm som 
genom vibrationer kan stödja brandpersonal vid rökdykning eller ambulanspersonal vid 
blodtrycksmätning och triagering samt polis som lokaliseringsverktyg av faror vid pågående 
dödligt våld (Alber et al., 2020). Evakueringsstöd i en mobil applikation som använder sig av 
AR genom att scanna fysiska markörer för att ange sin egen position är ett exempel på AR-
teknik för allmänheten (Mannuru et al., 2022; Sharma, 2023).  

Om XR ska användas av räddningspersonal i tjänst behövs en medvetenhet om potentiell 
kognitiv belastning, och möjligheten att väga det mot förbättrad lägesuppfattning menar  
Gutiérrez et al. (2023) som gjorde tester på kognitiv belastning med räddningspersonal i både 
laboratoriemiljö och i fält. Syftet med studien var att testa mätmetod och mätutrustning för 
kognitiv belastning, men det observerades vid fälttesterna att deltagarna behövde stanna upp 
för att utföra de extra uppgifter som man fick, och att den kognitiva belastningen ökade vid 
ökad mängd information i laboratorietestet (Gutiérrez et al., 2023).  

3.4. Kommunikationer 
Att kommunikationer fungerar i händelse av en olycka, oavsett om det är av vardagskaraktär 
eller en sällanhändelse, är oerhört viktigt. Det gäller för såväl blåljusorganisationer som för 
allmänheten. Att kommunikationer inom och mellan räddningsorganisationerna fungerar är 
något som har lyfts fram som viktigare än att uppgradera övrig teknologi, särskilt i glesbygd 
(Morrison et al., 2021). Större händelser skulle kunna leda till en ökad belastning på befintligt 
nätverk, och för exempelvis användningen av XR-teknik i operativ tjänst inom 
räddningstjänsten kommer det att ställas högre krav på att latensen hålls låg, enligt Lessi et al. 
(2021), som arbetat med ämnet inom ramen för EU-projektet FASTER. Ett sätt att arbeta med 
att förbättra kommunikationerna är att optimera dirigering av data i nätverket genom att 
exempelvis använda sig av UAS (Worden et al., 2020).  

Med hjälp av ett IoT-system med brandsensorer och sensorer som identifierar personer i olika 
rum, tar Saini et al. (2022) fram en maskininlärningsmodell som ska ge bästa evakueringsvägen. 
Ett annat IoT-system kan användas för att förutse hjärtattacker hos räddningspersonal (Prabhu 
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et al., 2022), men det krävs också att IoT-systemet kan integreras med befintliga system inom 
responsorganisationen (Damaševičius et al., 2023).  

Vikten av goda kommunikationer för att på ett bra sätt kunna använda XR i operativa 
sammanhang belyses i en studie av Antevski et al. (2021), eftersom risken finns att information 
som ska projiceras i AR blir på fel plats i synfältet om det är för stor fördröjning. Syftet med att 
använda tekniken var att få information på väg ut till larm och få stöd på plats, förutsatt att 
utlarmning gjorts automatiskt via sensordata (Antevski et al., 2021). Information som ska 
visualiseras med AR-glasögon för en räddningsinsats vid en brand, som var det brinner, skulle 
kunna samlas in med hjälp av en robot, som även skulle kunna kartlägga byggnaden före det 
att brandpersonal går in (Li et al., 2019). 

För att förbättra kommunikationer och agera reläer för att upprätthålla uppkoppling går det att 
använda optimeringsmodeller för att minska responstiden i ett nätverk för att upprätta en länk 
mellan räddningspersonal och en mobil användare (Alnoman, 2022). Rocha da Silva et al. 
(2022) tog fram ett system för obemannade farkoster oberoende av medium (UXV) för att skapa 
ett flexibelt sätt att använda UXV som reläer. UAV:ers positioner i luften för att bibehålla en 
god uppkoppling till sina användare vid en insats skulle kunna skötas av en AI-modell (Lee et 
al., 2020). En AI-modell skulle också kunna användas för att förbättra kommunikationsnätverk 
samt precisionen för inomhuspositionering med hjälp av drönare, genom att kompensera för 
rotorernas påverkan på kommunikationen (Kolawole och Hunukumbure, 2022). För att komma 
runt problemet med dålig inomhustäckning föreslår Sandino et al. (2020) att UAS ska kunna 
navigera autonomt inomhus och ha en maskininlärningsmodell som kan arbeta i realtid ombord 
på UAV. 

3.5. Sensorer  
Många användningsområden av såväl robotar som UAS är att de ska bära sensorer för att samla 
in data som sedan kan användas i en räddningsinsats. Andersson Granberg et al. (2020) 
undersöker vilka egenskaper sensorer som samlar in data från en olycksplats bör ha, för att 
kunna förbättra insatsen och göra logistiska analyser. Fördelar som överblick över resurser och 
patienter, triagering, kommunikationsmöjligheter samt efterhandsanalyser tas upp som exempel 
(Andersson Granberg et al., 2020). Ett potentiellt hjälpmedel för att identifiera kemiska 
substanser i luft är via en ”elektronisk näsa”, som med hjälp av en tränad AI-modell kan 
klassificera gaser (Fan et al., 2019). Sensorer skulle också kunna användas för att hålla uppsikt 
över vitala parametrar hos räddningspersonal vid särskilt farliga insatser, som CBRNE-
händelser, där det behövs ett system som kan ta emot, hantera och visualisera sensordata på ett 
tydligt sätt, vilket även kräver nätverkstillgänglighet (Fruhling et al., 2023). En annan 
användning av sensorer skulle kunna vara att identifiera vilken typ av aktivitet som utförs av 
räddningspersonal för tillfället och skulle kunna skicka sin data via bärarens mobiltelefon 
(Scheurer et al., 2019).  

3.6. Robotar  
Ett ämnesområde som relaterar till robotanvändning är human-robot interaction (HRI), där god 
interaktion är av vikt för att ett system där robotar ska utföra uppgifter ska fungera. Däri ingår 
exempelvis hur robotarna ska styras. Mekaniska tvillingar, som en robotarm som är densamma 
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för operatören som för roboten, har visat sig vara ett intuitivt system att använda (Edlinger et 
al., 2022). Att ha en assisterande enhet, exempelvis en UAV, som övervakar en obemannad 
robot, kan också bidra till förbättrad HRI (Shilleh et al., 2021). I övrigt behöver robotar som 
används inom räddningsområdet ha egenskaper som framkomlighet och möjlighet att tåla 
värme och bära utrustning, och där menar Desarda et al. (2022) att för framkomlighet skulle 
rocker-bogie-teknik kunna fungera för såväl inom- som utomhusbruk. Denna konstruktion har 
utvecklats av NASA för deras fordon som ska verka på Mars (Harrington och Voorhees, 2004).  

Att ha en nationell policy för användning av luft-, vatten- eller markrobotar innebär ofta att 
robotar faktiskt används i insatser, men betyder inte nödvändigtvis att användningen blir mer 
innovativ än om nationell policy saknas. Detta kom Murphy et al. (2022) fram till när de 
analyserade robotanvändning under covid19-pandemin.  

3.7. Övrigt  
För att kunna använda sig av såväl obemannade farkoster (UAS och UXV), med sensorer på 
dessa eller personal, samt integrera AR och på så vis öka den gemensamma lägesbilden vid en 
insats behövs välfungerande digitala plattformar som kan hantera detta, vilket bland annat tagits 
upp av Perez et al. (2020).   

Ett område som inte tas upp så mycket i sig självt i litteraturen är cybersäkerhet. I en artikel har 
dock ett ramverk utvecklats för hur blockchain-teknologi kan användas för cybersäkerhet vid 
räddningsinsatser (Siemon et al., 2020). Ämnet nämns också, men tas inte upp i någon större 
detalj, i flera andra studier (De Silvestri et al., 2023; Freeman, 2020; Hildmann och Kovacs, 
2019). 

Vanliga SMS i kombination med GPS kan användas för att larma ut resurser som civila 
insatspersoner, och även om mer avancerade tekniker skulle kunna utvecklas är detta ett enkelt 
system som fungerar i praktiken (Pilemalm, 2019).  

4. Perspektiv från Sverige 
I Sverige ansvarar kommunerna för räddningstjänst (med undantag för statlig räddningstjänst, 
dvs fjällräddning, flyg- och sjöräddning, efterforskning av personer i annat fall, miljöräddning 
till sjöss och utsläpp av radioaktiva ämnen), och beslut om vilken typ av utrustning samt hur 
denna ska användas i verksamheten beslutas därmed på lokal nivå. Detta innebär att utveckling, 
tester och implementering av ny teknik ibland sker lokalt, utan nationell samordning, även om 
det enligt lagen om skydd mot olyckor ska erbjudas ett likvärdigt skydd till alla medborgare 
("Lag om skydd mot olyckor," SFS 2003:778). Trenden med större räddningstjänstförbund, 
samt de förhållandevis nyinrättade Räddningsledningssystemen, har dock minskat detta 
problem. Dessutom finns även till exempel Nationellt utvecklingscentrum (NUC) som har i 
uppdrag att driva projekt i syfte att metodutveckla och vägleda andra räddningstjänster. Vidare 
ger Myndigheten för samhällsskydd och beredskap (MSB) stöd till de kommunala 
räddningstjänsterna bland annat genom att ta fram vägledningar och tillhandahålla nationella 
förstärkningsresurser, men också med utbildningsinsatser, utvecklingsprojekt och på många 
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andra sätt. MSB är också sektorsansvariga för beredskapssektorn Räddningstjänst och skydd av 
civilbefolkningen.  

4.1. Tidigare arbete inom svensk räddning  
I Sverige har ett flertal rapporter tagits fram inom området som handlar om användningen av 
modern teknik inom räddning, där majoriteten gäller UAS. Men även artificiell intelligens, 
brandrobotar och cybersäkerhet tas upp. I kortet beskrivs några av dessa rapporter för att ge en 
överblick över arbete utfört inom ramen för myndigheter och organisationer som verkar i 
Sverige.  

MSB har i samarbete med FOI, Polisen samt UAS-nätverk inom räddningstjänsterna i Sverige 
tagit fram en vägledning för kommunala räddningstjänster i upprättandet av en flygorganisation 
med UAS (Myndigheten för samhällskydd och beredskap, 2020). Rapporten beskriver dels hur 
regelverk och teknik påverkar flygorganisationens förmågor, men också hur flygverksamheten 
kan etableras och användas operativt vid olika insatser. Det lyfts också fram att i takt med att 
regelverk förändras och uppdateras behöver även flygorganisationen anpassa sig därefter. 

I MSB:s rapport om tillämpningar och sårbarheter för AI inom UAS diskuteras dels generella 
tekniska funktioner som en AI kan bidra med, som bildbehandling eller beräkningsavlastning, 
men också tillämpningar vid specifika insatser inom ramen för samhällsstörningar (Svenmarck 
et al., 2020). Där var de flesta tillämpningsområdena att använda AI för detektering i bilddata 
från en UAV, till exempel branddetektering eller människodetektering. De sårbarheter som 
exemplifieras relaterade till riskerna med en ofta okrypterad kommunikationskanal med 
UAV:erna. Det kan handla om dataintrång, manipulation av data eller 
kommunikationsstörningar. Manipulation av data kan till exempel orsaka att systemet inte 
längre fungerar som det är tänkt för att positionen för en UAV har förvanskats, eller orsakar 
kollisioner eftersom viktiga funktioner har manipulerats. AI kan också användas som 
hjälpmedel för att utföra cyberattacker. Om ett intrång görs i själva AI-modellen som 
manipulerar träningsdata eller vikter och kopplingar i neurala nätverksmodeller, då kan AI-
modellens output påverkas och inte längre ge det stöd som modellen var tänkt för.  

Relaterat till det som framkommit av tillämpningar och sårbarheter, kartläggs behov hos 
räddningstjänsten genom att intervjua personer verksamma inom eller nära räddningstjänsten i 
en ytterligare rapport (Johansson et al., 2022). Här listades nio områden där det kunde finnas 
behov för teknik som AI, där AI sågs som något som kan avlasta styrning av UAS samt 
analysera inkomna data, exempelvis olika typer av bilder. För fler detaljer hänvisas till kapitel 
3 i Johansson et al. (2022).  

NUC utförde tester (Nationellt utvecklingscenter NUC, 2023) där tryckkärl besköts för att 
punkteras, och använde UAV:er för att dels ta reda på information om tryckkärlen på förhand, 
dels att kontrollera att man träffat flaskan, samt för att stödja metoden att skjuta på tryckkärlen 
även i mörker genom att UAV:en utrustades med en lampa. Utöver detta framkom även att 
UAV:er kunde användas för varningar och övervakning i det område där det fanns 
explosionsrisk på grund av tryckkärl. Att använda UAV:er skulle kunna förbättra 
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räddningstjänstens arbetsmiljö genom att minska på riskerna att hantera bränder i närheten av 
tryckkärl.  

Sjöfartsverket utförde ett projekt där UAS och AI-modeller utreddes för användning inom 
Search and Rescue (SAR) till sjöss (Sjöfartsverket, 2024). Bland annat testades AI-modeller 
med öppen källkod tillsammans med kommersiellt tillgängliga UAV:er för att se om detta 
kunde användas för eftersök till havs. Projektets slutsatser var bland annat att system för SAR 
ska vara enkelt och effektivt att använda, och vara specifikt utvecklat för eftersök. Möjligheten 
att utreda en nationell UAS föreslogs, som bör ha flygförmåga i alla väder och som även bör ha 
stöd för att kunna utföra beräkningar ombord med exempelvis en AI-modell eftersom den bör 
kunna flyga långa avstånd. Systemet borde också kunna agera semi-autonomt med ruttplanering 
och undvika kollisioner, samt kunna fungera i samarbete med andra sök- och räddningsresurser 
(Sjöfartsverket, 2024).   

Något som också lyftes fram var möjligheten att ha ett gemensamt ledningssystem som ska 
fungera mellan enheter och organisationer på nationell nivå, samt att i takt med 
teknikutveckling arbeta med metodutveckling och användning av tekniken. Sjöfartsverket tar 
även upp vikten av att ha säkra kommunikationer med UAS och riskerna med bias av AI-
modellerna utifrån de träningsdata som finns. Att ha representativ data för det uppdrag som ska 
utföras, oavsett om det gäller den miljö som systemet ska operera i, eller att kunna identifiera 
olika typer av personer och objekt vid en räddningsinsats, är viktigt när 
bildigenkänningsmodellen ska tränas, och en sådan datamängd saknas i dagsläget. 

När det kommer till just säkerhet för tekniken, så har MSB tagit fram en vägledning till 
kommunala räddningstjänster om arbetet med cybersäkerhet för sina räddningsfordon (MSB, 
2023). I denna finns organisatoriska och tekniska rekommendationer för att arbeta med 
cybersäkerhet i räddningsfordon. Teknologi i dessa kan bli utsatt vid cyberangrepp och olika 
typer av risker och hot på området som finns gentemot verksamheten beskrivs i vägledningen. 
Det konstateras också att teknikutvecklingen går fortare fram än arbetet med cybersäkerhet. 

Inom ramen för NUC togs det år 2022 fram en studie om brandrobotar för kommunal 
räddningstjänst (Liljeroth et al., 2022). I studien lyftes dels olika robotmodeller och deras 
eventuella tillämpningsområden. Utöver det söktes erfarenheter hos andra räddningstjänster 
utanför Sverige om användning av robotar, men det konstateras att denna inte är så omfattande. 
Elva områden tas upp, där en robot skulle kunna bidra till att personalen får en större säkerhet 
och på så vis effektivisera räddningsinsatsen. I rapporten konstateras att metodik kommer att 
behöva utvecklas för användning specifikt inom räddningstjänst, men att det finns erfarenheter 
av att använda robotar inom exempelvis Polisen och den nationella bombgruppen, och att dessa 
bör tillvaratas. 

Räddningstjänsten Storgöteborg (RSG) är i processen att köpa in en brandrobot, och blir då den 
första kommunala räddningstjänsten i Sverige med en sådan (Larsson, 2024). 

4.2. Några pågående projekt i Sverige 
Nedan följer en sammanfattning av det arbete och de projekt som tagits upp under 
intervjustudien.  
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Respondenter listas med namn, professionell roll samt i vilket avsnitt i rapporten de 
förekommer i en tabell som finns i bilaga 2. Urvalet av respondenter har gjorts utifrån de projekt 
eller organisationer som de är verksamma i, för att få med flera delar av det svenska 
räddningssystemet med både utförare och forskare. Intervjustudien har inte avsett att vara 
heltäckande och har genomförts för att få en bild av det svenska nuläget vad gäller 
teknikanvändning och teknikutveckling inom räddning. 

Varje respondent har getts ett eget avsnitt för att tydliggöra vilken respondent som varit källa 
till informationen samt vilket ämnesområde som främst behandlades inom ramen för varje 
intervju (som i övrigt hade en öppen struktur, se kapitel 2), med undantag för avsnitt 4.2.7 där 
både namngiven samt anonym person inom Polisen har bidragit med information, samt avsnitt  
4.2.10 som finns med som en fördjupning på ett pågående projekt där intervju ej genomförts 
med ansvarig.   

4.2.1. Tidiga lägesbilder med UAS 
Inom utökad och modern användning av UAS inom räddningstjänst pågår under 2023–2026 
projektet PreVis2, med Västra Götalandsregionens Innovationsplattform som ägare och 
finansiering från Interreg Europe, där NUC, Räddningstjänsten Storgöteborg (RSG), Norra 
Älvsborgs räddningstjänstförbund (NÄRF) samt Sjukvårdens Larmcentral inom Västra 
Götalandsregionen (VGR) samarbetar. Projektet utförs parallellt med VGRs projekt gällande 
hjärtstartarleveranser under Innovationsplattformen, som testats tidigare (Västra 
Götalandsregionen). Projektet har inga tidigare förlagor. Syftet är att vid utlarmning av 
räddningstjänst och ambulans även larma ut en semi-autonom UAV med kamera och 
värmekamera som strömmar video till larmcentralen, vilka ska tolka bilderna och ge 
information till de utlarmade resurserna innan de är framme på skadeplatsen. Med semi-
autonom menas att det finns en fjärrpilot som övervakar rutten och kan ingripa vid behov.  

Projektet har speciellt tillstånd för att få flyga utom synhåll (beyond visual line of sight - 
BVLOS), men behöver få tillstånd från flygledningen innan en drönare kan lyfta. Detta på grund 
av aktuella svenska regelverk.  

Inom organisationen har användningen av drönare bemötts positivt, eventuella tveksamheter 
har framförallt berört det semi-autonoma systemet. Ambulanshelikoptern har också uttryckt en 
oro för att drönaren ska vara i vägen vid landning om båda är utlarmade resurser. En lyckad 
användning av systemet innebär att ledningscentralerna hinner avlägga lägesrapport utifrån den 
strömmade bilden till de utlarmade resurserna, innan de kommer fram.  

Projektet deltog i en stor övning i maj 2024, med lovande resultat inför driftsättning senare 
under 2024. Förutom PreVis2 fanns även ett EU-projekt COLLARIS med vid övningen, som 
bland annat undersökte hur samarbetet kring luftrumshanteringen utfördes under pågående 
insats (COLLARIS Network, 2024). 

4.2.2. Semi-autonom UAV för sjöräddning hos Sjöräddningssällskapet 
Svenska Sjöräddningssällskapet (SSRS) är en frivilligorganisation som bedriver sjöräddning, 
och de arbetar med teknikutveckling för att förbättra sitt arbete och säkerheten för sina frivilliga. 
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Organisationen är fristående från staten, så de projekt de själva driver tar inte emot statliga 
medel.  

Man har haft projekt för att utreda semi-autonoma småbåtar, exempelvis vattenskotrar, som ska 
följa en större båt, och ser möjligheter i att kunna köra mindre båtar i förebyggande utryckning, 
antingen fjärrstyrt eller att de i någon grad är autonoma.  

För närvarande håller SSRS på att testa ett system med en UAV med fast vinge, där SSRS har 
tillstånd att lyfta och flyga med sitt semi-autonoma UAS Beyond Visual Line of Sight i 
Göteborgs skärgård i ett så kallat D-område (vilket gäller för att flyga över vatten, eller 
obebodda öar). Syftet är att drönaren ska ta sig till olycksplatsen och skicka stillbilder till 
utryckande besättning som de kan använda för att få en bättre lägesbild. Den är egenutvecklad 
av SSRS för att uppfylla de krav deras verksamhet har, bland annat kan den landa i vatten och 
kan på så vis bli upplockad av räddningsbåten. Denna egenskap förlänger räckvidden om man 
utgår ifrån att drönaren enbart ska flyga ut, och sen inte behöver flygas tillbaka. Det minimerar 
också flygningens risk för andra människor eftersom den alltid kan landa. Nuvarande regelverk 
kräver att det finns en pilot, vilket gör drönarsystemet semi-autonomt. Man ser i dagsläget inte 
något tydligt behov att ha med sig någon annan specifik utrustning ombord annat än den kamera 
som ska användas för att ta stillbilder över olycksplatsen, möjligen att man kan dela rörlig bild 
till räddningsbåten men det kräver att det finns en ansvarig i besättningen för att enbart 
analysera inkommande bilder. De hinder som finns för utvecklingsprojekten, specifikt drönare, 
är regelverket, då det är svårt att få tillstånd att flyga UAV:er BVLOS.  

4.2.3. Transport av livräddande utrustning och eftersök vid drunkning med 
UAV 

UAS har stora möjligheter att användas inom flera olika räddningsområden. Idag finns projektet 
med hjärtstartare i Göteborg, men allt som berör tidskritiska aspekter i en larmkedja skulle 
kunna vara relevant att använda drönare till, som Naloxonleverans vid opiodöverdos eller vid 
eftersök och leverans av flythjälpmedel vid drunkning. I hjärtstartarfallet larmas drönaren ut 
automatiskt via RAKEL vid ett misstänkt hjärtstopp, oavsett om ambulansen är framme vid 
platsen eller inte, men drönaren är oftast i luften före det att ambulansen startat, se exempelvis 
Schierbeck et al. (2023). I VGR är det flera organisationer inblandade i larmprocessen för ett 
vårdärende och här skulle fullt integrerade informationssystem för larm vara önskvärt. Drönare 
har möjlighet att användas tillsammans med annan teknik, som AI för bildanalys eller för att 
bära sensorer av olika slag. Ett problem man ser är att det ska finnas en tillgänglig drönare med 
rätt utrustning vid varje specifik händelse.  

De flesta räddningstjänster i Sverige flyger med drönare för eftersök eller för att få bättre 
överblick. Exempel på andra användningsområden är förutom hjärtstartarleveranser även 
leverans av flythjälpmedel vid drunkningstillbud (i Australien). Batteriet är i dagsläget den 
största begränsningen för vad man kan göra, samt den eftersläpning som upplevs med 
regelverken. För ett fungerande tekniskt system inom räddning krävs relevanta regelverk, 
tillgänglig teknik samt metoder för att använda dem.  

Man behöver också lösa hur luftrummet ska delas mellan bemannad och obemannad luftfart, 
såsom JRCC:s räddningshelikopter och ambulanshelikoptern.  
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AI-modeller med maskininlärning skulle kunna tränas för många olika tillämpningsområden, 
och ett exempel är att identifiera drunkning från bilder. Man skulle även kunna ha en 
vattendrönare (USV) utrustad med SONAR för att leta i vatten, vilken skulle kunna synkas med 
en UAV.  

4.2.4. Beslutsstöd för räddningstjänsten 
Inom Sverige bedrivs även forskning som behandlar AI som beslutsstöd för befäl inom 
räddningstjänst som kan användas på olycksplatsen. Ofta har man dåligt med information på 
plats, men beslut måste ändå fattas snabbt trots ofullständig information. Även några sekunders 
snabbare beslut skulle vara värdefullt i många sammanhang. Räddningsledarens beslut vid en 
insats är bland de viktigaste faktorerna för att lyckas med insatsen. Man skulle kunna tänka sig 
mönsterigenkänning, en kamera på fordon som filmar byggnader som brinner, och utifrån 
tidigare data kunna säga vad som kan hända längre fram, eller var i händelseförloppet vi är just 
nu. En annan uppgift som AI:n skulle kunna ha är att sortera och ta fram information från 
tidigare liknande händelser. Allt beror på vilken hjälp man behöver. Framförallt borde verktyget 
fungera som ett stöd för händelser som inte är vardagsolyckor. För större händelser, som 
exempelvis kemolyckor, vore det bra med stöd om vilken del i olyckan man behöver lägga mer 
tid på. Enkätsvar om vilken typ av stöd aktiva inom räddningstjänsten skulle vilja ha vid en 
insats håller på att sammanställas, för att förankra utvecklingen av beslutsstöd i forskningen.  

4.2.5. Räddningstjänstens vardagliga arbete med teknologi 
Det dagliga arbetet med teknologi inom räddningstjänsten är ett brett område – det kan till 
exempel syfta på stålrör för vattenslangar.  Men när det gäller digital teknik så kan man 
konstatera att UAV:er har slagit igenom. Man använder drönare för att skaffa sig en annan vy 
över en händelse. Ett exempel är brand på vind, där man tidigare skannat med IR-kamera så 
gott man kunnat, medan en drönare kan flyga runt hela taket och ge en lägesbild av branden 
mycket fortare. Ett annat exempel är sökning efter person efter tillbud om olycka på järnväg, 
där framkomlighet med bil inte alltid finns utan man behöver ta sig till fots. Sökandet 
underlättas med en drönare. Piloten är den som får bilden samtidigt som drönaren flygs.  

Praktiska frågor kring vem som ska flyga drönaren har uppkommit, eftersom alla personer i 
tjänst har specifika uppgifter som behöver utföras utöver eventuell drönarflygning. I dessa fall 
skulle annan teknikutveckling kunna frigöra resurser. Det finns fjärrstyrda flytbrädor som kan 
skickas ut för att hjälpa människor i vatten, vilket kan göra att en person i räddningskåren kan 
agera drönarpilot och bidra till eftersök istället för att ha ansvar för en lina för att hjälpa 
personen samt personal i vattnet. En annan del i drönaranvändningen är att viss 
samverkanssvårighet i luften existerar mellan olika organisationer som flyger, men det varierar.   

Markrobotar har stora potential vid exempelvis kemikalieolyckor och underjordiska bränder, 
men här har man inte kommit lika långt i användningen i Sverige. Detta kan bero på att 
robotarna inte är lika lättillgängliga att driftsätta vid en insats, medan en drönare är enkla och 
kan flyga i princip överallt. Dessutom används drönare främst för visuell översikt, medan en 
markrobot skulle utföra fler och andra typer av uppgifter vilket gör det svårare att snabbt 
implementera det i befintlig verksamhet. Kostnadsmässigt är det också stor skillnad, men där 
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skulle regioner kunna ha gemensamma robotar för att bättre utnyttja dem, men då ska de vara 
praktiska att dela och snabbt sätta in vid en insats. 

Ur ett jämställdhetsperspektiv skulle man kunna tänka sig att exoskelett (en utrustning som bärs 
av en människa i syfte att exempelvis stödja, förstärka och utöka kroppens funktioner, som ett 
yttre ”skelett”) skulle kunna underlätta det fysiska arbetet för kvinnor i räddningstjänsten. Men 
den upplevda kulturen inom branschen ger nog större hinder för kvinnor än fysiska skillnader. 
I Landskrona har man byggt ett gemensamt omklädningsrum för att undvika grupperingar inom 
kåren, vilket har utvärderats till att skapa god stämning på kåren.  

4.2.6. Delaktighet i internationell teknikutveckling och testning 
Södertörns brandförsvarsförbund deltar gärna i nationella och internationella projekt där de får 
möjlighet att prova nya saker som de själva inte hade haft råd med, men där projekten ger en 
plattform och kontaktmöjligheter att faktiskt få vara med och testa det som finns i forskningen. 
Södertörns brandförsvarsförbund deltar gärna i nationella och internationella projekt där de får 
möjlighet att prova nya saker som de själva inte hade haft råd med, men där projekten ger en 
plattform och kontaktmöjligheter att faktiskt få vara med och testa det som finns i forskningen 
just nu. De bidrar i dessa projekt med ett slutanvändarperspektiv och vill gärna inspirera andra 
räddningstjänster till att delta i fler utvecklingsprojekt. Enligt dem är det främst 
administrationen som avskräcker från deltagande, exempelvis ansökningsprocess och 
dokumentering.  

Ett av de större EU-projekt som Södertörns brandförsvarsförbund har deltagit i har haft som 
syfte att öka säkerheten för utryckande personal vid urbana räddningsinsatser genom olika typer 
av sensorer och SONAR1. Ett annat har testat UAV och markrobotar med ledningssystem, 
liksom sensorer på autonoma drönare2. Ett projekt har varit mer metodinriktat, men testade 
även inomhusdrönare för positionering i byggnader, där drönarna skapade ett mesh-nätverk och 
där personal, via en speciell sula i sina skor, sedan kunde positioneras i nätverket3. Ett projekt 
har dels undersökt hur man kan använda olika typer av robotar och UAV:er samt sensorer som 
kan bäras av robotar eller personal. Här är ett exempel en robot som kallas Snake, vilken ska 
kunna ta sig igenom rasmassor. Inom samma projekt utvecklade man också arbetskläder med 
sensorer, och där har deltagandet från Södertörn bidragit med perspektivet att kläderna behöver 
tvättas (vilket inte är självklart i flera andra länder) samt att det även ska finnas kvinnokläder4.  

Inom ramen för de tekniska EU-projekten undersöktes även cybersäkerhet vilket är ett krav för 
finansiering. Då har man särskilt studerat kryptering och lagring. 

Man har även deltagit i socialt inriktade projekt, bland annat ett som lyfte fram attityder mot 
kvinnor och HBTQ-personer och arbetade med att se vad man kunde göra för att ifrågasätta och 
förändra rådande normer inom branschen, men även vad som kunde göras med arbetsmiljön för 

 

1 Projektet INACCHUS 
2 Projektet ASSISTANCE 
3 Projektet INGENIOUS 
4 Projektet SYNERGISE 
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att inkludera fler. Där kunde exempelvis en medtagen pall i brandbilen vara ett enkelt verktyg 
för att kompensera för de längdskillnader som ofta finns mellan män och kvinnor.  

Andra initiativ som nämnts är hur man i Kalifornien med hjälp av AI bevakar skogsbränder 
med tjänsten Alert Wildfire, genom bildigenkänning.  

4.2.7. UAS inom Polisen 
Inom Polisen finns en stor vilja att använda sig av ny teknik, och det finns inom organisationen 
en förståelse för att ny teknik behöver implementeras för att kunna skapa nya förmågor och 
fullgöra sitt uppdrag. Användningen och införandet behöver relateras till kärnuppdraget, där 
frågor kring vad Polisen vill, kan, får och ska göra är utgångspunkten för arbetet med nya 
metoder och ny teknik, och allt bör vara inom ramen för Polislagens §2 ("Polislag," SFS 
1984:387) 

Förmåga att använda sig av UAS anses inte vara en egen metod i Polisens arbete, utan används 
som en del av de befintliga metoder som används eller som utvecklas.  

Idag har man tillstånd att flyga i Visual Line of Sight (VLOS), Extended Visual Line of Sight 
(EVLOS), BVLOS samt inomhus. Ett exempel där man ska flyga BVLOS är Drone-in-a-box, 
där taktiska hangarer med UAV placeras ut, som sedan körs på distans av en fjärrpilot. Detta 
testas i dagsläget i Malmö. I framtiden vill man ha mobila system av den här typen, till exempel 
att ha drönare i polisbilarna. Systemet kräver en välfungerande IT-struktur och säkra 
kommunikationer. Inom ramen för det nuvarande projektet ska man främst flyga på brottsaktiva 
tider och vid prio 1 larm, men även prio 2 och 3. Utöver det ska man även utvärdera 
allmänhetens uppfattning kring flygningarna.  

Eftersom Polisen behöver förhålla sig till gällande regelverk kring luftrum och integritet, 
arbetar de tillsammans med Luftfartsverket och Transportstyrelsen.  

Ett annat perspektiv ges av en anonym inom Polisen, som berättar att UAS har använts inom 
hela Polisen i varierande grad sedan 2016, med varierande resurstillgång beroende på vilken 
region man talar om. De fördelar som upplevts är att snabbt och enkelt få en överblick vid alla 
polisiära insatser, och de har med hjälp av tekniken kunnat utveckla nya metoder vid 
exempelvis eftersök av försvunna personer.  

Polisen upplever att regelverk och lagstiftning kring luftfarten inte hinner med 
teknikutvecklingen, och det finns idag inte ett särskilt luftrum för UAS. Från Polisens sida 
behöver de anpassa sig efter vad som upplevs som förlegade regler och bestämmelser.  

Polisen är inte teknikledande, utan behöver testa, godkänna och kvalitetsutveckla innan något 
tillämpas i skarp verksamhet. Men alla typer av teknik som kan användas i syfte att rädda liv är 
intressanta. De främsta hindren för användning av ny teknologi är att många inom 
polisorganisationen behöver godkänna det.  

4.2.8. Forskningssamarbeten 
WARA PS är en forskningsarena inom samhällssäkerhet, främst det civila, och arbetet handlar 
mycket om att utveckla och använda deras Core-system i olika projekt inom Public Safety. 
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Detta är ett så kallat ”system of systems”, vilket består av många olika system som ska behandla 
resurshantering och planering, simulering, datainsamling, samt integrationen mellan dessa och 
andra system. Det är tänkt att kunna integreras med flera organisationer. Man utvecklar 
användarscenarier i samarbete med industri, akademi och myndigheter, för att kunna testa 
systemet i verkliga scenarier. De jobbar även med SAR och kollaborativa system, i vilka 
drönare, båtar och räddningspersonal ingår. Ruttplanering och kollisionsavvärjning för båtar är 
något som deras doktorander arbetar med. En del forskning behandlar även human-in-the-loop 
inom Public Safety, och där samarbetar de med doktorander som testar autonoma system i 
WARA PS forskningsmiljö.  

WARA PS deltar exempelvis i projektet NEXSoS, där övriga aktörer är Ericsson, Telia, 
Combitech, MSB, RISE och KTH, vilket handlar om att utreda tekniska förutsättningar för att 
kunna använda XR inom räddningstjänsten. De har utfört en genomförbarhetsstudie, där 
scenarier som föreslogs för vidare studier är skogsbrand och brand i byggnad. I detta projekt 
har samarbete även varit med RSG och Räddningstjänsten Luleå. Testbed Air Mobility heter 
ett annat projekt de arbetar med, vilket är ett Vinnova- och SAAB-finansierat projekt med 
SAAB, Ericsson, RISE, Linköpings universitet, Luftfartsverket och Swedavia AB. Det handlar 
om drönartransporter i framtiden (generella transporter och inte enbart räddningsscenarier) och 
vilka regelverk och ledningssystem som krävs för att det ska fungera, det som kallas U-Space. 

4.2.9. Metodutveckling och vägledning 
På MSB finns en egen flygorganisation, som bland annat är verksam med dokumentation och 
utbildning eller övningar. De har från myndigheten arbetat med att skapa en behovsbild för 
UAS inom räddningstjänsten, och även publicerat en vägledning för UAS inom 
räddningstjänsten (tidigare nämnd i denna rapport). Inom ramen för sitt projekt UAS 2.0, har 
de även arbetat med att ta fram ett koncept på en UAS-metodutbildning med gemensamt 
blåljusperspektiv, samt ta fram ett koncept på om hur en nationell UAS-förstärkningsresurs ska 
se ut och verka. 

Metodutveckling är en viktig del av arbetet med UAS, och utifrån ett totalförsvarsperspektiv 
finns det ett behov av en nationell samordning kring detta. Erfarenheter från det pågående 
invasionskriget i Ukraina visar att förmågan att se från luften ökar den operativa effekten, 
samtidigt som man sett att drönare också kan utgöra ett hot. I och med säkerhetsläget så behöver 
beredskapen och förmågan att klara av att sköta räddningsuppdraget även vid händelse av krig 
att höjas. I dagsläget flyger de flesta räddningstjänster inom VLOS. Vissa räddningstjänster har 
förmåga att sända live från skadeplatsen, till exempel till vakthavande befäl på inre ledning 
eller till annan samverkande aktör om det finns ett behov av det. Egna UAV:er som skickar 
bilder, som räddningstjänsten själva opererar, har fått lättnader i att förhålla sig till vissa av 
regelverken, medan andra behöver en anpassning av rutiner (exempelvis 
Dataskyddsförordningen (GDPR), Offentlighets- och sekretesslag (2009:400), 
Kamerabevakningslag (2018:1200) och Lag (2016:319) om skydd för geografisk information). 
Att exempelvis ha privatpersoner som stödjer räddningstjänsten med att skicka bilder från sina 
egna drönare kan försvåra vad gäller tillstånd, bildhantering och förhållande till andra regelverk 
jämfört med att det görs av egen personal. Räddningstjänsten skulle kunna ta lärdom av jord- 
och skogsbruk, som har kommit framåt med teknik som RGB-kamera, IR, LiDAR och 
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hyperspektralkamera. Vid CBRNE-händelser skulle drönare och robotar kunna bidra till att 
minska riskerna för människor, något som FOI arbetar med. 

4.2.10. Rakel Generation 2   
Några av respondenterna nämnde att nästa generations Rakel kan möjliggöra säker 
kommunikation med videoöverföring; därför följer en kort sammanfattning av status på 
kommande generations Rakel.  

Idag används kommunikationssystemet Rakel inom svenska blåljusorganisationer, som har ett 
eget nätverk skilt från de allmänt tillgängliga kommunikationsnätverken, som mobil telefoni 
(Myndigheten för samhällskydd och beredskap). Det arbetas för närvarande på nästa 
generations Rakel, (Rakel G2) som även ska kunna hantera bild och video, vilket inte är möjligt 
med dagens Rakel (Myndigheten för samhällskydd och beredskap). Den preliminära tidsplanen 
som kommunicerats ut till Rakel-användare är att Rakel G2 ska vara i drift 2030 då inga 
användare ska vara kvar i nuvarande Rakel (Myndigheten för samhällskydd och beredskap, 
2024). 

5. Forskningsluckor och rekommendationer 
I följande avsnitt diskuteras luckor inom forskningsområdet om tillämpningar av teknik inom 
räddning, som identifierats utifrån litteraturgenomgång och intervjuer, med fokus på svenska 
förhållanden och framtida möjligheter.  

5.1. Artificiell intelligens 
En maskininlärningsmodell kan med relativt enkla medel tränas och sedan användas med 
tillfredställande resultat för en potentiell tillämpning, exempelvis att identifiera nödställda vid 
en olycka. Sjöfartsverket tränar en allmänt tillgänglig version av AI-modell på egna bilder som 
tagits inom ramen för projektet och får goda resultat, och lyfter vikten av att ha tillgång till bra 
data för att träna, då deras projekt ska ses mer som ett proof-of-concept. Detsamma gäller för 
Claesson et al. (2020), som tränade en modell för drunkningsolyckor på 393 bilder, där 
modellen sedan presterade bra (90 % precision). Eftersom bilder är den tillämpning av 
igenkänningsmodeller som ofta tas upp i litteraturen, och även i kombination med användning 
av UAS och XR, är det främst det perspektivet som diskuteras vidare, men principerna är 
överförbara för andra typer av modeller, såsom röstigenkänning.   

Framgångsrik tillämpning av maskininlärningsmodeller är beroende av bra kvalitet på data som 
modellerna kan träna på, och vid framtagande av datamängder som ska användas för att träna 
AI-modeller bör en medvetenhet om risker med bias finnas, med påföljande unfairness i 
modellens utdata. I en svensk räddningskontext understrykes behovet av att vara medveten om, 
och reducera, risken för bias utifrån LSO §1 som säger att skyddet mot olyckor ska vara 
likvärdigt för alla medborgare ("Lag om skydd mot olyckor,").  

Att ta fram en bra datamängd för olika typer av tillämpningar inom räddningsområdet är därmed 
ett viktigt område för vidare forskning sett ur såväl användbarhet som ur ett mångfalds- och 
jämställdhetsperspektiv, eftersom inga grupper ska missgynnas av de metoder som används 
inom räddning. Exempel på datamängder finns i litteraturen (Rahnemoonfar et al., 2021; Veloso 
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et al., 2022), men det behövs specifika data för såväl nationell, regional och lokal kontext om 
modellerna ska vara användbara i flera potentiella tillämpningsområden. En modell för att 
identifiera skogsbränder behöver också kunna fungera, eller anpassas efter, såväl lövskog och 
blandskog, som barrskog eller skogsodlingar, där förekomsten av dessa skiljer sig mellan olika 
delar av Sverige. Helt annan data krävs för att träna en modell för sjöräddning.  

Förutom kvalitet på data är det viktigt att implementering av AI-modeller i 
räddningsorganisationernas arbete även innehåller utbildning i principerna för hur dessa 
fungerar, vilket understryks av exempelvis Manzini et al. (2023), eftersom det finns risk för att 
AI ses som en svart låda (Landsberg et al., 2020). Modellerna behöver även valideras 
tillsammans med kunniga i det specifika området (Mukhopadhyay et al., 2022). Det är också i 
linje med andra rekommendationer från litteraturen som lyfter vikten av att förankra 
utvecklingen av tekniska hjälpmedel i verksamheterna, och som tar upp risken av att ha en 
teknikdriven forskning inom räddning, snarare än en behovsdriven forskning (Bjurling et al., 
2020). Att känna till hur tekniken fungerar skulle eventuellt kunna minska riskerna för 
unfairness som beror av modeller, eftersom användaren har möjlighet att på ett konstruktivt sätt 
utvärdera svaren från en AI-modell.  

Framtida forskning och projekt i Sverige inom området artificiell intelligens för räddning bör 
inrikta sig mot: 

• Projekt som ska ta fram data av god kvalitet för att träna AI-modeller inom olika 
räddningstillämpningar och i Sveriges varierande miljöer 

• Att validera data och modeller tillsammans med praktiker 
• Att utbilda personal i principerna för maskininlärning för att öka användbarheten och 

minska risken för unfairness 

5.2. Metodutveckling och utvärdering 
I större delen av den litteratur som studerats i detta projekt testas teknik i simuleringar eller 
småskaliga användar- eller fälttester, även om det finns exempel på större live-övningar i 
litteraturen (Antevski et al., 2021; Caballero et al., 2021) eller nyligen i Sverige med PreVis2 
och COLLARIS Network, samt arbete vid en skarp händelse, som användande av drönare vid 
översvämning (Surmann et al., 2022). Bristen på storskaliga och skarpa tester är en observation 
som också gjordes av Mohd Daud et al. (2022) när det kom till tillämpningen av drönare inom 
räddning. I Sverige har vi dock exempel på tillämpningar i form av hjärtstartarleveranser i 
Västra Götalandsregionen och kommande driftsättning av att strömma lägesbilder till 
larmcentralen med samma drönare.  

Att teknik fungerar i en simuleringstudie med de förenklingar som alltid görs i samband med 
modellering av komplexa problem, eller i en live-övning med vissa uppsatta premisser, är alla 
viktiga delar innan något tillämpas i praktiken. Proof-of-concept eller större fälttester behöver 
dock också göras för att stödja implementering. En annan aspekt som är viktig är att även 
integrera användningen av den nya teknologin med befintliga arbetsmetoder och utveckla nya 
rutiner utifrån det. Detta behöver göras tillsammans med användare så att användning av teknik 
ses som en tillgång och inte som en börda, för att undvika att de tilltänkta användarna inte vill 
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använda tekniken eller att användningen blir en arbetsbelastning som inte motsvarar fördelarna 
med användningen (Khan och Neustaedter, 2019; Weilandt et al., 2021). Ett första steg skulle 
kunna vara en övning likt den Schmitz et al. (2019) utförde, för att se hur information från ny 
teknologi används i de rutiner som satts upp för en insats.  

Flera av de svenska projekt som finns på området med metodutveckling är främst med semi-
autonoma drönare. Liknande projekt behöver göras med AI-modeller, och om intresse finns att 
använda sig av XR behöver även metodutveckling för detta utföras. I fallet med XR behöver 
hänsyn även tas till potentiell ökad kognitiv belastning hos räddningspersonal (Gutiérrez et al., 
2023), och när det gäller AI är det området Human-AI Teaming som behöver studeras, hur 
användningen av AI påverkar dynamiken i en mänsklig grupp.   

Ett exempel som inte tagits upp tidigare i den här översikten, men som också finns i Sverige, är 
SMS-livräddare, där skarp verksamhet och forskning pågår parallellt.  

För att främja testning och utveckling av teknologi kan administrativt stöd från myndigheter 
som MSB till de lokala räddningstjänsterna ges i syfte att uppmuntra deltagande i större 
internationella forskningsprojekt för att vara med och utforma den framtida tekniken så att de 
svenska perspektiven finns med där, utöver att driva egna, inhemska, projekt.  

Vilka och hur många resurser som krävs för att göra effektiva räddningsinsatser är något som 
kan utvärderas med kvantitativa metoder såsom optimeringsmodeller (exempelvis (Matinrad 
och Andersson Granberg, 2023). Detta kräver att rollfördelningar och ansvarsområden för olika 
typer av resurser har definierats, vilket bör göras i nära samarbete med räddningspersonal, i ett 
led att förankra användningen hos de som slutligen är användarna.  

Det saknas studier på hur nya teknologier och metoder ska utvärderas, och det finns stora 
svårigheter i vissa tillämpningar. Vid hjärtstopp eller drunkningsolyckor kan tiden innan 
livräddande insatser sätts in vara ett lämpligt mått, vid träning med XR går det att testa hur olika 
grupper tar till sig träningsmoment med eller utan XR, men för användandet av UAS för att 
överblicka en olycksplats är det inte lika självklart vilka mått som ska användas. Hur mycket 
mer effektivt hanterat blir en brand om en drönare används, jämfört med om den inte används? 
Ett exempel med lägesbilder som tas upp inom projektet PreVis2 är att kunna mäta effektivitet 
som att informationen från drönarens video når utryckande enhet innan de når fram till 
olycksplatsen. 

Inom ramen för offentliga resurser är det viktigt att veta vad nyttan är, jämfört med kostnaden. 
För exempelvis användandet av brandrobotar, som kan vara dyra i inköp, kan säkerheten för 
personal vara en nytta som är svår att kvantifiera i mätetal, men som tillsammans med 
användningsnyttan skulle kunna motivera inköp trots stora kostnader.  

Den här typen av frågeställningar är områden som är viktiga för att kunna utvärdera en eventuell 
implementering av ny teknik i en svensk kontext.  

 Inom området metodutveckling bör vidare arbete fokusera på att: 
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• Undersöka vilka behov räddningstjänsten har, som skulle kunna uppfyllas av modern 
teknik, men utan att glömma enklare lösningar 

• Ta fram metoder och modeller för hur nytta och effektivitet med ny teknik inom 
räddning ska utvärderas 

• Utveckla modeller och metoder för effektiv gemensam resursanvändning av såväl nya 
som befintliga resurser 

• Driva projekt för att integrera ny teknik, mer än enbart UAS, med nuvarande 
arbetsmetoder, inklusive tydliga rollfördelningar mellan människa och teknik 

• Möjliggöra administrativt stöd, till exempel från MSB, till svenska räddningstjänster 
som vill delta i större utvecklingsprojekt 

5.3. UAS, robotar och andra teknologier 
Användning av UAS inom räddning är ett stort område, och tillämpningar har funnits länge 
(Center for Robot-Assisted Search and Rescue, 2018). I litteraturgenomgången framkommer 
det att studier på drönaranvändning i många fall handlar om större katastrofer. Många studier 
är också simuleringar och mindre fälttester, särskilt när det kommer till navigerings- och 
kartläggningsalgoritmer. Mohd Daud et al. (2022) tog upp problemet med stor andel 
experimentell forskning, då det finns risker att överskatta fördelarna med att använda drönare 
vid räddningsinsatser jämfört med när de ska användas i praktiken.  

I Sverige används drönare till vardags i många räddningstjänster för att ge överblick, och styrs 
manuellt av en pilot som också är den som oftast tolkar bilderna. Initiativ till mer avancerad 
användning med semi-autonoma drönare finns inom såväl sjukvård (hjärtstopp), 
räddningstjänst (tidiga lägesbilder, sjöräddning, drunkning) som polis (drone-in-a-box). Alla 
dessa projekt är i stadiet att göra praktiska tester, där Nationellt utvecklingscentrum och 
Sjöräddningssällskapet även arbetar med att integrera systemen i befintliga rutiner för 
insatserna, och Sjöfartsverket samt drunkningsprojekten vill implementera AI för bildanalys. 
Polisen ligger i framkant av dessa organisationer med användning och implementering för att 
passa deras arbetssätt, och har redan delat erfarenheter från dessa i till exempel MSB:s 
vägledning (Myndigheten för samhällskydd och beredskap, 2020). Vidare samarbete är 
önskvärt, för såväl utbyte av erfarenheter som ökad samverkan.  

En vanlig tillämpning av UAS som lyfts i litteraturen är upprättandet av lokala 
kommunikationsnätverk eller förstärkning av täckning med hjälp av reläer eller repeaters, vilket 
är något som borde undersökas mer om hur det skulle kunna ske i praktisk tillämpning i Sverige 
vid till exempel sjöräddning till havs, fjällräddning samt vid skogsbränder. Nätverken kan också 
upprättas för att göra inomhuspositionering vid industribränder, skicka sensordata eller ta emot 
information som kan visualiseras med hjälp av XR.  

I en framtid där UAV:er är vanligt förekommande i samhället, till exempel när U-space är fullt 
implementerat, skulle det gå att tänka sig att gemensam användning av UAV:er är möjlig. Till 
exempel skulle transportdrönare som är utrustade med kamera kunna omdirigeras till en olycka 
för att sända bilder till räddningstjänsten. Merei et al. (2023) föreslår att använda 
kollektivtrafiken som möjliga depåer för drönare i ruttplaneringsproblem, istället för att behöva 
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ta sig till en eventuell lastbil eller sin egen station, och detta skulle vara en intressant lösning 
även i Sverige. 

I rapporten om brandrobotar konstateras att användningserfarenheterna på detta område i 
Europa var mindre än man först trott. Utvecklingen av robotar anses gå fort framåt (Liljeroth et 
al., 2022), men i litteraturen är markburna robotar mindre förekommande än UAS. I en svensk 
kontext finns det många möjliga tillämpningar av brandrobotar, men det kräver 
metodutveckling och integrering i verksamheterna. En annan aspekt är den rent ekonomiska, 
där en brandrobot är betydligt dyrare i inköp än en UAV, och det krävs därmed att kostnaden 
kan motiveras.  

Exoskelett är en teknologi som lyftes fram i intervjuer som en möjlig teknologi för räddning, 
men forskning på tillämpningen inom räddningsområdet verkar saknas; dock har det inte utretts 
vidare inom ramen för denna rapport. De flesta kommersiellt tillgängliga exoskelett finns inom 
det militära eller sjukvård (Exoskeleton Report, 2021), och i Human Factors and Ergonomics 
Society’s konferens ErgoX är det också inom dessa områden som huvudfokus har lagts (Human 
Factors and Ergonomics Society). Möjligtvis skulle det gå att använda exoskelett som 
utvecklats för militären inom räddningstjänsten, vilket öppnar ett nytt område att studera.  

Inom området för UAS, robotar och annan teknologi bör vidare forskning göras kring:  

• Upprättande av lokala kommunikationsnätverk i olika svenska miljöer med hjälp av 
UAS 

• Utforska hur delat användande av UAS, till exempel från andra branscher, skulle 
kunna bidra i räddningsinsatser 

• Klargöra behovsbilden av kombinationer av UXV, XR och sensorer 
• Analysera potentialen av användandet av exoskelett inom räddningstjänst  

5.4. Cybersäkerhet 
I litteraturgenomgången fanns det enbart en artikel som hanterade cybersäkerhet vid en 
räddningsinsats (Siemon et al., 2020). I Sverige används Rakel för kommunikationer inom 
räddningsorganisationer, och utveckling av ett nya generationens Rakel har tagits upp tidigare 
i denna rapport.  

Vikten av säkerhet för datasystem och kommunikationer är stor när nya metoder som AI 
integreras i verksamheterna, där intrång i såväl databaser, modeller eller i kommunikationer 
med autonoma enheter skulle kunna orsaka stor skada. Detta är också viktigt om man vill 
implementera teknik som augmented reality för informationsdelning under pågående insats, där 
det också krävs att kommunikationen mellan olika typer av enheter är säkra. I MSB:s 
vägledning om cybersäkerhet i fordon (MSB, 2023) nämns att teknikutvecklingen går fortare 
än arbetet med cybersäkerhet, och detta understryks av resultaten i den här kunskapsöversikten.  

Arbetet med cybersäkerhet inom räddningstjänsten är därmed något som behöver prioriteras, 
eftersom det påverkar all digital teknologi som skulle kunna användas. Detta behöver göras i 
samarbete med andra blåljusorganisationer så att informationsdelning kan ske mellan 
organisationer vid behov för att underlätta samverkan.  
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Inom området cybersäkerhet bör det:  

• Genomföras projekt som kan tillhandahålla säkra lösningar för kommunikationer och 
datasäkerhet inom räddning 

• Samverkas med andra organisationer för att möjliggöra informationsdelning 

5.5. Andra perspektiv på teknologi 
Att ny teknik skulle kunna skapa mer jämlika förutsättningar för kvinnor att arbeta inom 
räddningstjänst är något som inte berörs alls i litteraturen som finns i den här rapporten. Det har 
inte varit ämne för den litteratursökning som utförts, men utifrån den genomgångna litteraturen 
verkar det inte som att just kvinnors förutsättningar inom räddning inte är det som främst driver 
teknikutvecklingen, men inga generella slutsatser kan dras av detta. Däremot lyfts 
jämställdhetsperspektiv upp i ett projekt som Södertörns brandförsvarsförbund arbetat med, 
samt i exemplet med att motverka gruppbildning på Landskrona räddningstjänst. Inget av dessa 
exempel innehåller avancerad teknik: att ha med en extra pall, eller förändringar av 
verktygsplacering på en brandbil, är enkla metoder för att skapa bättre förutsättningar för 
kvinnor i arbetet inom räddningstjänst, liksom ombyggnation av gemensamma utrymmen för 
att motverka gamla kulturer och normer. Detta understryker behovet av att utvecklingsprojekt 
inom räddning ska utgå ifrån verksamheten, för att inte missa eventuellt enklare lösningar 
genom att försöka implementera avancerad teknologi. Kostnaden för avancerad teknologi kan 
också medföra en ojämlik tillgång, då räddningstjänster med små ekonomiska resurser har svårt 
att finansiera detta.  

I kapitel 5.1 berördes vikten av att känna till riskerna med unfairness och bias när AI 
implementeras, och detta är även viktigt ur ett jämställdhets- och mångfaldsperspektiv eftersom 
AI behöver träna på data som representerar den verklighet den ska användas i. AI som är tänkt 
att användas inom räddning behöver kunna identifiera alla typer av personer som finns i det 
svenska samhället för att räddningsinsatser där AI används ska kunna anses utföras på ett 
jämlikt sätt. Ett exempel är självkörande bilar som kan ha svårt att identifiera rullstolsbundna 
som fotgängare.  

6. Slutsatser  
Den här rapporten beskriver ett antal tillämpningar av modern teknik inom räddning, samt 
möjligheter med tekniken och framtida frågeställningar som bör utforskas. Dessa har 
identifierats via litteratursökning och intervjuer, bland annat med deltagare i pågående 
forsknings- och utvecklingsprojekt inom området. I Sverige pågår projekt framförallt inom 
semi-autonoma drönare och AI-modeller för bildigenkänning.  

Flera potentiella luckor och frågeställningar identifierades. Dessa kategoriseras och beskrivs i 
rapporten i områdena Artificiell intelligens, Metodutveckling och utvärdering, Unmanned 
Aircraft Systems, robotar och andra teknologier, samt Cybersäkerhet. Andra perspektiv som 
lyfts fram är att förändring och utveckling av arbetsmetoder och normer behöver utgå ifrån 
verksamhetens behov, och att det ibland finns enklare lösningar än att vända sig till avancerad 
teknologi.  
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Resultaten och diskussionen i den här rapporten är beroende av den initiala sökningen, samt 
metoden för urval av artiklar för litteraturgenomgången. Det har inte varit ambitionen att vara 
heltäckande, utan att få en överblick över nuläget inom teknikutvecklingen för 
räddningstillämpningar. Exempelvis gjorde Bakhtiari et al. (2023) en litteraturstudie på enbart 
användning av XR inom översvämningshantering, vilket tydliggör att flera områden som berörs 
i litteraturgenomgången och efterföljande diskussion går att fördjupa sig enskilt i.  

Flera EU-projekt har undersökt, eller håller för närvarande på med att undersöka, tillämpningar 
av ny teknologi inom räddningsområdet. Dessutom finns det företag som utvecklar teknologi 
och utrustning, som inte fått utrymme i den här rapporten. Ett antal av dessa återfinns listade i 
bilaga 1. 
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Bilaga 1 
I denna bilaga listas forskningsprojekt som tar upp teknikutveckling för användning inom 
räddning och respons, nyhetsartiklar som tar upp ny teknik inom blåljusorganisationer, samt 
kommersiellt tillgänglig teknologi.  

AI: 

https://www.alertwildfire.org/  

Sensorer 

https://cinside.se/humanfinder/# 

UAS 

https://airhud.io/airhud/    

https://everdrone.com/partnership/  

https://rippercorp.com/divisions/little-ripper-lifesaver/   

https://www.aviant.no/   

https://www.cpsdrone.com/  

XR 

https://re-lion.com/fireservices/  

https://teslasuit.io/applications/academics/  

https://teslasuit.io/products/teslasuit-4/   

https://unity.com/   

https://www.cryengine.com/    

https://www.interschutz.de/en/expo/exhibition-topics/civil-protection/   

https://www.microsoft.com/sv-se/hololens/buy  

https://www.xvrsim.com/en/our-users/  

Nyhetsartiklar 

https://www.svt.se/nyheter/lokalt/skane/p-platser-for-polisens-dronare-byggs-pa-hustak-i-
malmo  

https://emergencyservicestimes.com/2024/01/31/fire-service-use-of-drones-is-evolving-but-
needs-trust-and-support-of-communities-to-succeed/ 
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https://emergencyservicestimes.com/2023/12/09/pioneers-in-emergency-services-drone-
infrastructure/  

 

EU-projekt 

5G LOCUS https://www.locus-project.eu/  
AIDERS https://civil-protection-knowledge-network.europa.eu/projects/aiders  
AirMOUR http://airmour.eu/deliverables/?trk=public_post-text  
ASSISTANCE https://cordis.europa.eu/project/id/832576/results  
CALLISTO https://callisto-h2020.eu/  
COLLARIS https://civil-protection-knowledge-network.europa.eu/projects/collaris-network  
CURSOR https://www.cursor-project.eu/  
DRIVER+ https://www.driver-project.eu/  
FASTER https://www.faster-project.eu/h2020-related-projects/  
FIRE-RES https://fire-res.eu/partners/  
INACHUS https://cordis.europa.eu/article/id/407042-new-technology-and-tools-to-improve-urban-search-and-rescue-operations  

INGENIOUS https://ingenious-first-responders.eu/  
IN-PREP https://cordis.europa.eu/project/id/740627/results  
KIOS https://www.kios.ucy.ac.cy/  
MED1stMR https://www.med1stmr.eu/  
RESCUER https://rescuerproject.eu/  
RESPOND-A https://respond-a-project.eu/consortium/  
ResponDrone https://respondroneproject.com/  
SmokeBot  https://www.smokebot.eu/   
SWIFTERS https://www.kios.ucy.ac.cy/swifters/publications/  
SYNERGISE https://www.synergise-project.eu/  
TeamAware https://teamaware.eu/  
TRADR https://errem.dfki.de/  
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Bilaga 2 
I Tabell 3 listas de personer som intervjuats inom ramen för projektet, samt deras 
befattning/roll. 

Tabell 3. Respondenter. 

Person Befattning/roll Avsnitt 
Christian 
Carlsson 

Utvecklingsledare på Nationellt utvecklingscentrum, NUC 4.2.1 

Andreas 
Claesson 

Karolinska institutet, ambulans, Hjärtstoppscentrum 4.2.3 

Fredrik 
Falkman 

FoU – Innovation på SSRS 4.2.2 

Rickard 
Henningsson 

Nationell processledare, flygchef UAS 4.2.7 

Stefan Haggö Växeltjänstgöring med 50% på Försvarsmakten/Swedec 4.2.9 
Katarina 
Iversen 

Combitech, UX inom WARA-PS, kontaktperson 
doktorander WARA-PS 

4.2.8 

Mikael 
Johansson 

Insatsledare Landskrona räddningstjänst, doktorand vid 
Linköpings universitet 

4.2.4, 4.2.5 

Leif Jonsson Utvecklingschef Södertörns brandförsvarsförbund 4.2.6 
Anonym inom 
polisen 

- 4.2.7 
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