AIKO 4. tyopaja 20.5.2026
Alykas automaatio - hallittu riski

Tulevaisuuden alykkyytta liikkenteenhallintaan
Laura Riihentupa
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Aventi Oy

Suunnittelee, toteuttaa ja yllapitaa alykkaita liikkennejarjestelmia
(ITS) seka valaistusratkaisuja, jotka parantavat liikkenteen
turvallisuutta, sujuvuutta ja kestavyytta.

Ratkaisumme perustuvat liikennetiedon keruuseen, analysointiin ja
hyodyntamiseen ohjaus- ja valvontajarjestelmissa, mahdollistaen
ajantasaisen tilannekuvan ja tehokkaan liikenteenhallinnan.
Toimimme paasaantoisesti moottori- ja valtateilld, tunneleissa seka
kaupunkiymparistoissa tarjoten kokonaisvaltaisia ratkaisuja
yksittaisista kenttalaitteista laajoihin jarjestelmatoimituksiin.
Projektit avaimet kateen -periaatteella sisaltaen suunnittelun,
toimitukset, asennuksen, kayttoonoton ja yllapidon.
Ratkaisujamme ovat mm. modernit liikkennevalojarjestelmat,
alykkaat pysakoinnin ohjausratkaisut seka edistyneet havainnointi-
ja analytiikkaratkaisut.

Hyodynnamme mm. LiDAR-, kamera- ja tutkateknologioita
tuottaaksemme tarkkaa ja ajantasaista tietoa liikenneymparistosta.
Osa pohjoismaista Aventi Groupia.
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Liikkenteen tilannekuva

Nykyaikaiset liikkennevalot alykkailla antureilla mahdollistavat
reaaliaikaisen, kattavan ja luotettavan tilannetiedon.

Lilkennevalojarjestelma on keskeinen datalahde kaupunkiliikenteen -
tilannekuvassa.

Liikennevalodatan kayttokohteet:

e Kulkutapojen tunnistaminen ja erottelu

* Liikennevalo-ohjauksen optimointi reaaliajassa
» Syote paastolaskelmiin (CO,)

* Liikenteen sujuvuuden ja ruuhkien seuranta

* Vaaratilanteiden tunnistus

* Ajoneuvojen ja kevyen liikenteen prioriteetti
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Tunnistusteknologiat ja vertailu

Teknologia

Induktiosilmukka

Kamera

Tutka

Painonappi

LiDAR
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Mita tunnistaa

Ajoneuvon metallimassa

Ajoneuvot, jalankulkijat, pyorailijat
Liike, nopeus, ajoneuvot
Jalankulkijan pyynto

Kaikki liilkennemuodot 3D-
tilannekuvana

Hyodyt

Edullinen, yleinen

Hyva visuaalinen tieto

Toimii hyvin eri sddolosuhteissa
Yksinkertainen

Tarkka tunnistus, virtuaaliset
ilmaisimet, adaptiivinen ohjaus,
hyva privacy

Rajoitteet

Ei tunnista luotettavasti
pyorailijoita tai jalankulkijoita,
vaatii asfaltin sahaamisen

Herkka saa- ja
valaistusolosuhteille,
privacy/GDPR-haasteet

Rajallinen luokittelu ja tarkkuus

Ei automaattista tunnistusta

Korkeampi investointikustannus,
vaatii analytiikkaa ja integraatioita
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LIDAR-teknologian hyodyntaminen
suunnitteluvaiheesa

Kaupunkiliikenteen prioriteetit kehittyvat ja alykkailla sensoreilla
on keskeinen rooli.

Sensorit tunnistavat ja luokittelevat eri liikennemuotoja, tarjoten
arvokasta dataa suunnittelijoille seka mahdollistaen alykkaan
priorisoinnin liikkennevalo-ohjauksessa.

Nykytilanteessa (~90 %) perinteiset induktiosilmukat eivat pysty
luotettavasti erottamaan eri liikennemuotoja toisistaan.
Jalankulkijoiden tunnistus perustuu painonappeihin, ja pyorailijat
tunnistetaan erillisella tutka-anturilla ja/tai induktiosilmukalla.

o Aventi

Engineering the flow of the future



LIDAR-teknologian hyodyt
liikenteenhallinnassa

Tilannekuva ja datan tarkkuus

* Luotettavampi kaikkien liikennemuotojen seka vallitsevien liikennetilanteiden
havaitseminen ja tunnistaminen eri saaolosuhteissa

* Mahdollisuus priorisoida eri liikennemuotoja

* Tarkka laskenta ja luokittelu mahdollistavat adaptiivisemman liikennevalo-ohjauksen

* Nopeus- ja suuntatietoa voidaan hyodyntaa esimerkiksi nopeusvalvonnassa tai CO,-
paastojen arvioinnissa

Turvallisuus jalankulkijoille ja muille haavoittuville tienkayttdjille

* Varoitukset vaaratilanteista (jalankulkijat, pyorailijat)

Pienemmat yllapitokustannukset

* Ei perinteisten induktiosilmukoiden kaltaisia yllapito- tai huoltokustannuksia

* Nopea asennus aiheuttaa vain vahaisia hairioita liikenteelle, ei kaivuutoita

Joustavuus

e Virtuaaliset tunnistusalueet voidaan luoda ja siirtaa helposti, joustava konfigurointi

Yksityisyydensuoja

e Parempi tieto- ja yksityisyydensuoja verrattuna kamerapohjaisiin teknologioihin
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LIDAR vs. perinteiset ilmaisimet

Perinteiset kelailmaisimet (~¥90% kaytossa)

Eivat erottele kulkumuotoja toisistaan
Jalankulkijat: painonappi

Pyorailijat: erillinen tutkailmaisin
Alttiita vaurioille (kaapelit, asfaltti)

Ei suuntatietoa, ei nopeustietoa
Pistemainen tunnistus — ei joustava

LiDAR-anturi

Tunnistaa kaikki kulkumuodot: autot, pyorat, jalankulkijat,
raskasliikenne

Ei painonappitarvetta, automaattinen lasnaolotieto

Nopeus, suunta, luokittelu reaaliajassa

IP67, -40...+70 °C -> toimii kaikissa sddolosuhteissa

Ei kaapelointia asfaltissa -> vahemman huoltoa

CO;-laskenta ja tilannekuvapalvelut mahdollisia
Havaintoetaisyys: 100 m ajoneuvoille, 50 m kevyelle liikenteelle
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Kaynnissa olevia hankkeita

* Kaupalliset asiakasprojektit
e T&K

e Smartrail #3
o SafeRoute-6G
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SmartRail #3

SmartRail
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SmartRail #3

Aventin rooli:

TP1: City access — Erityiskdyttdjien turvallisuus
Kokonaismatkaketjun varmistaminen
turvallisesti erityiskayttajille. Aventi kehittaa
erityiskayttajahavainnointiteknologiaa ja
tuottaa sen tiedoista C-ITS- tyyppisia sanomia.

TP2: Kaupunkiliikenteen saatoruuvi — Case
Tampere

Lilkennevalojen paikallisen optimoinnin
mekanismi saatoruuviperiaatteella. LiDAR-
anturiteknologian kriittinen rooli liikenteen
tilannekuvassa ja CO,-laskelmissa.
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SmartRail #3- pilotti

Pilotti toteutetaan Tampereella kahdessa risteyksessa:
Rongankatu ja Sammonkatu yhdessa Nodeonin kanssa.
Tavoitteena on validoida, miten liikkennevalojarjestelman,
LiDAR-antureiden ja
erityiskayttajahavainnointiteknologian tuottamaa dataa
voidaan hyodyntaa raitiovaunun kuljettajille seka
liikenteen tilannekuvan muodostamisessa.

Aventin kontribuutio pilotin tekniseen toteutukseen:

e Liikennevalojen tilatiedot (RSMP) muunnetaan SPaT-
sanomiksi (C-ITS)

e LiDAR-havaintoja valitetaan eteenpain (C-ITS)

e Erityiskayttajahavainnointiteknologia ja tiedon
valittaminen eteenpain

e Reaaliaikaiset data-virrat Nodeonin alustalle
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SafeRoute-6G

Business Finland -rahoitteinen kansainvalinen hanke (Celtic-
NEXT -ohjelma). Tavoitteena parantaa liikenteen
turvallisuutta ja sujuvuutta hydodyntaen seuraavan
sukupolven 5G-Advanced ja 6G -verkkoja. Projektin kesto
04/2028 saakka. Suomesta hankkeessa mukana VTT, Destia,
Aventi, IImatieteenlaitos, Fleetlogi, Mattersoft, Snower ja
Rel-Palvelu.

Aventin rooli hankkeessa:

* LiDAR-pohjainen havainnointi liikenneymparistossa

e Data-alustan kehittaminen

e C-ITS-viestien jatkokehitys ja valittaminen
hankepartnereille.
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v poril1d4_115, Ajoneuvodata, Lilkennemaarat kategorioittain, tuntijako Ajoneuvo F_0_40_0:F 0 40 0

Hourly counts, Vehicles Ajoneuvo F_0_40_0:F 0 40 0

226

" \v LiDAR-data-analyysit ja kuvaajat
e 2 I " I ? I ! = I . i I . Liikkennetiedon keraamisessa hyddynnetaan Aventi

Oy:n kehittamaa SUJUVA- palvelua.
e st et SUJUVA keraa risteyksesta lilkkennetietoa seuraavista
tunnistustekniikoista:
* LiDAR Falcon sensorit

Esimerkki SUJUVA —kuvaajasta, Liikennemaarat, ajoneuvoliikenne tyypeittain, tuntijaolla

v poril14_115 Ajoneuvodata, analyysi alueella Ajoneuvo F_0_40_0:F_0.40 0

b R Car, count Ajoneuvo F.0.40.0:.0.40.0 us, count Ajoneuvo F.0.40.0%.0.40.0 Truck, count Aloneuvo F_0.40_0:.0.40.0 Kayttaja pystyy analysoimaan jérjeste|méén keréttyé

e | 2y alykasta objektitietoa eri aikajaksoilta ja vapaasti

: —_— valittavista tunnistuspisteista. Tehdyt muutokset

LiDAR-jarjestelmassa (uudet alueet, uudelleen

- — (N nimetyt alueet, alueiden asetusmuutokset) tulevat
e [ ) i Car, mean dimensions Ajoneuvo F_0_40_OF.0_4 Bus, mean dimensions Ajoneuvo F_0_40_0F.0 Trucks, mean dimensions Ajoneuvo F_0_40_0:F automaattisesti SUJUVA —palveluun.

T e —— Jarjestelma tarjoaa liikennevirtojen kokonaiskuvan

uses slowing down (-5km/h) Ajoneuvo F_0_40, Trucks slowing down (-5km/h) Ajoneuvo F_0_40

v [ ’;f", " | kulkumuodoittain sekda mahdollisuuden luoda

D

P—p———

raataloityja nakymia asiakkaan toiveiden mukaisesti.

Cars avg. wait time Ajoneuvo F_0_40_0:F 0 400 Buses avg. wait time Ajoneuvo F_0_40_0:F_0_40. Trucks avg. wait time Ajoneuvo F_0_40.0:F 0.4

JJ gl _: l \ lms\ LiDAR-laitteisto tuottaa tietoa SUJUVA -jarjestelmaan

reaaliaikaisesti.

Esimerkki SUJUVA —kuvaajasta, Tarkempi analyysi ajoneuvoliikenteesta valitulla LiDAR-alueella, sisaltden
mm. ajoneuvomaarat, keskinopeudet, dimensiot, nopeasti alueella hidastaneiden maarat,

|
pysahtymisajat.Vastaavanlaisia kuvaajia voidaan tehda myos kevyen liikenteen objekteille. . Ave n t I
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Tietosisallot ja sailytysjakso

1. Tietosisallot
Ajoneuvoliikenne: Ajoneuvoluokittelu objektityypeittain, maarat,
nopeudet, pysahtymisajat, dimensiot jne.

Ajoneuvon sijainti ja koko: Kaistakohtainen havainnointi, pysaytyspaikka ja
ajoneuvopituus.

Objektien sijainnit: Tarvittaessa voidaan tuottaa objektien sijanneista
risteysalueella tarkempia kuvaajia, esim. heatmap —kuvaajia.

Pyorailijat ja jalankulkijat: Jalankulkijoiden ja polkupyoérailijdiden
tunnistus, maarat, nopeudet, pysahtymisajat etc.

Liikennemaaralaskenta: Lasketaan ja vertaillaan ajoneuvo-, polkupyora- &
jalankulkijamaaria eri aikajaksoilta.

2. Tietojen sailytys
Tietojen sailytysjakso palvelussa tilaajan tarpeen mukaan.

v pori114_115 Pyorailija data, analyysi alueella Ajoneuvo F_0_40_0:F_0_40_0

Cyclists, speed over time Ajoneuvo F_0_40_0:F 0 400 Cyclists, count Ajoneuvo F_0_40_0:F 040 0 Cyclists slowing down (-Skm/h) Ajoneuvo F_0_40_0:F_ 0400

3it time Ajoneuvo F_0_40_0:F_0.40.0

LiDAR-objektidatan sailytys SUJUVA-palvelussa sovitetaan asiakkaan tarpeisiin

Aventi
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ITS Factory on Tampereella toimiva alyliikenteen ja alykkaan WWWJtSfa Cto ry.ﬂ

kaupunkikehityksen ekosysteemi, joka kokoaa yhteen yrityksia,
tutkimusorganisaatioita, kaupunkeja ja julkisia toimijoita
kehittamaan ja pilotoimaan uusia liikenteen ja infrastruktuurin
ratkaisuja.

Verkoston tavoitteena on vauhdittaa innovaatioiden syntymista,
mahdollistaa kadytannon pilotointiymparistoja seka edistaa
vhteistyota esimerkiksi liikenteenhallinnan, automaation, C-ITS-
ratkaisujen, datan hyodyntamisen ja kestavan liikkkumisen
alueilla. ITS Factory toimii myos alustana yhteisille
kehitysprojekteille, kansainvaliselle yhteistyolle ja uusien

s

(1)

is
it
i
e
1
il
il
s

teknologioiden kayttoonotolle aidossa kaupunkiymparistossa. 4“’ "y eth iy “h -
I T i LB mEY S L R
- g L R




ENGINEERING
THE FLOW
THE FUTURE

aaaaaaaaaaaaaaa

l \ t .
Engineering the flow of the future



	Dia 1: AIKO 4. työpaja 20.5.2026  Älykäs automaatio - hallittu riski 
	Dia 2
	Dia 3: Liikenteen tilannekuva
	Dia 4: Tunnistusteknologiat ja vertailu
	Dia 5
	Dia 6: LiDAR-teknologian hyödyt
	Dia 7: LiDAR vs. perinteiset ilmaisimet
	Dia 8: Virtuaali-ilmaisimet ja data-analyysi
	Dia 9
	Dia 10: SmartRail #3 
	Dia 11
	Dia 12: SmartRail #3- pilotti
	Dia 13: SafeRoute-6G
	Dia 14
	Dia 15
	Dia 16
	Dia 17

