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Paikkatietokeskuksen autonomisen ajamisen ja
kartoituksen tutkimus RoadView-hankkeessa

@ Miksi autonomisen ajamisen tutkimus on tarkeata Suomessa?

) @ Paikkatietokeskuksen ARVO-tutkimusalusta

@ RoadView EU-hanke

@ Autonomisen ajamisen ja kartoituksen tutkimus hankkeessa
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Miksi autonomisen ajamisen tutkimus
on tarkeata Suomessa?

« Suomi on yksi harvoista arktisista maista, jossa
on haastavat ja moninaiset ilmasto-olosuhteet
- Vettd on kaikissa olomuodoissa niin ilmassa kuin tielld
« Maisema nayttaa hyvin erilaiselta saasta riippuen

« Autonomisen ajamisen taloudellinen vaikutus
tulee olemaan valtava

« "Odotetut positiiviset vaikutukset talouteen johtuvat
padasiassa kahdesta tekijasta: kuljetuskustannusten ja
matka-ajan kustannusten alenemisesta.”
(Suomennettu lahteesta Martinez-Diaz, ym., 2019)

« Suomi on harvaan asuttu pitkien etaisyyksien maa,
joten Suomella ei ole varaa jaada syrjaan kehityksesta.
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Martinez-Diaz, M., Soriguera, F., & Pérez, I. (2019). Autonomous driving: ‘
a bird's eye view. IET intelligent transport systems, 13(4), 563-579.

Napapiirin kahdeksan maata
(US Arctic Research Commission)
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Tutkimusalusta

Autonomous Research Vehicle
Obsevatory (ARVO)
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ted Driving in Ext

RoadView EU-hanke
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Robust Automated Driving in Extreme Weather
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ROADVIEW:n tavoitteena on kehittaa luotettavia ja kustannustehokkaita
automatisoitujen ja verkkoon yhdistettyjen ajoneuvojen havainnointi- ja
paatoksentekojarjestelmia, jotka parantavat ajoneuvon suorituskykya haastavissa
saaolosuhteissa seka erilaisissa liikennetilanteissa.

15 partneria, 7 Euroopan maata
« Kolme tutkimustahoa Suomesta: Paikkatietokeskus, Sensible 4, Lapin AMK.

» Kesto: 9/2022 — 8/2026

* FGI kehittaa hankkeessa tien liukkauden mittausta auton edessa seka eri
vuodenajat huomioon ottavaa HD-karttaa, joka soveltuu paikannukseen
kaikissa saaolosuhteissa.


http://roadview-project.eu/
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ROADVIEW

Robust Automated Driving
in Extreme Weather

* Complete and robust
ROADVIEW system

* Reliability through testing
and validation

I

Demonstration
of integrated system in
OEM platforms at TRL 7

Sensors
* GNSS (incl. Galileo)
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* Multi-Camera
* Multi-LiDAR
* RADAR

* \V2X




FGI vetaa 5. tyopakettia
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Tutkimus

Autonomisen ajamisen ja
kartoituksen tutkimus

PAIKKATIETOKESKUS FGI 15.3.2023 SIVU 13




Liukkauden tunnistus
auton edesta

RoadView hankkeessa on tarkoitus
yhdistaa kamera, lampdkamera ja
laserkeilaimen tietoa ja ennustaa
taman perusteella Vaisalan MD30
saaanturin mittauksia tiesta.

VLS-128 Lidar

Thermal Cameras HEENEESSSSSISS
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Sensorifuusion toteutus: Jyri Maanpaa, FGI



Ymparistotietoinen HD-kartta

Original Point Cloud

1. Pistepilven
semanttinen
segmentointi

2. Instanssien
klusterointi

3. Primitiivien haku
Solujen erotus

5. Solujen
mallinnus NDT:n
avulla

EA-NDT by Petri Manninen, FGI
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Paikannus HD-karttaa kayttaen

. Laserkeilaimien
mittaama pistepilvi
sovitetaan karttaan

« Jokainen kartan
solu esittaa 3D
pistejakaumaa

«  Sovitusalgoritmi
maksimoi
todenndkdisyyden,
jolla mitattu
pistepilvi sopii
kartan soluihin

EA-NDT by Petri Manninen, FGI
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Kiitos!

https://www.maanmittauslaitos.fi/tutkimus

y @FGIautonomous

W ©HeikkiHyyti

m Heikki Hyyti
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https://www.maanmittauslaitos.fi/tutkimus

Yhteiseen suuntaan
MML

PAIKKA-
TIETO-
KESKUS FGI




