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Minne automaattiauto 
pysäköidään?
Näkymiä liikenteen tulevaisuuteen

Eetu Pilli-Sihvola

Tutkimusteeman vetäjä, tulevaisuuden liikenne

VTT



Eetu Pilli-Sihvola
DI (tietotekniikka)

- automaattinen liikenne
- älyliikenne
- ennakointi
- liiketoiminnan kehittäminen
- tutkimusjohtaminen

15+ vuotta tutkimushommia ja 
julkista sektoria
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VTT:n vuosi 2024 numeroina
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296 M€
kokonaistuotot

2 390
työntekijää

457

1 100
asiakasta

49 % 598
tieteellistä artikkelialiikevaihdosta 

ulkomailta

patenttiperhettä



Kuolemanlaakso

Autamme asiakkaitamme muuntamaan 
tieteen käytännön innovaatioiksi

VTT – beyond the obvious28/04/2026
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Räätälöity kumppanuus

Suunnittelemme ja 

toteutamme räätälöityjä 

kaupallisia hankkeita 

asiakkaidemme toiveiden ja 

tarpeiden mukaisesti ja 

autamme asiakkaitamme 

voittamaan liiketoiminnan 

haasteet tutkimuksen ja 

teknologian avulla.

Yhteistyö on DNA:ssamme
Kolme innovaatiokumppanuuden mallia
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Yhteishanke

Toteutamme yhteishankkeita, 

joita rahoitetaan yhdessä 

liikekumppaneidemme ja 

tutkimusrahoittajien, kuten 

Business Finlandin ja EU:n, 

kanssa. Näin riski jakautuu 

useiden rahoittajien kesken.

Innovaatioekosysteemit

Olemme aktiivisesti mukana 

useissa kansainvälisissä ja 

kansallisissa innovaatio-

ekosysteemeissä. Näiden 

verkostojen avulla voimme 

tuoda yhteen yrityksiä ja 

kansainvälisiä 

tutkimuskumppaneita 

kehittämään ja testaamaan 

yhdessä uusia teknologioita 

ja konsepteja.

28/04/2026

233
keksintö-
Ilmoitusta

(2024)

57
uutta patentoitua 

keksintöä 
(2024)

4,7
miljoonaa euroa 

IPR-lisenssi-
tuottoja (2024)



1
Mitigate climate change with 
new solutions and services for 
emission-free and carbon 
neutral transport 

Develop user oriented digital 

services and business models 

to enable modal shift to public and 
shared transport

2
Create predictive situational 
awareness to enable 
automated and connected 
service-oriented transport 

3

ROAD TRANSPORT

RAIL TRANSPORT

MARINE

AIR TRAFFIC

TRANSPORT HUBS

We help the transport sector to

CHARGING NON-ROAD MOBILE MACHINES HEAVY DUTY VEHICLES DRONES VEHICLE-TO-XSOFTWARE

CONNECTIVITY
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10
Photo: Waymo official blog

https://blog.waymo.com/2020/10/waymo-is-opening-its-fully-driverless.html
https://blog.waymo.com/2020/10/waymo-is-opening-its-fully-driverless.html
https://blog.waymo.com/2020/10/waymo-is-opening-its-fully-driverless.html
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WeRide

Kuvat: https://www.weride.ai/posts/597

https://www.weride.ai/posts/597
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Pony.ai handles 
the autonomy

Bolt provides the 
full stack: demand, 
regulation, 
mapping, 
financing, and 
operations across 
500+ cities. 
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Tesla
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1️⃣ Revenue up 144% YoY to $24M

Driven by global fleet expansion. 

Product revenue +428% to $11.1M, service revenue
+67% to $12.9M.

2️⃣ Robotaxi revenue up 761% YoY to $5M

Now 20.7% of total revenue.

3️⃣ Gross margin jumps to 32.9%

Up from 6.5% last year.

4️⃣ Net loss sharply reduce to $43.2M

5️⃣ 1,600+ AVs globally, 750 robotaxis

Operations across 8 countries with public services 
in China, Middle East, Belgium and soon 
Switzerland and Singapore.



Roadmap to business
feasibility?
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Uber has launched Uber Autonomous Solutions that plans to handle everything AV related to ops, software and support.

In the future, Uber would handle aspects including:

 training data and mapping

 fleet financing

 regulatory services

 user experience including customer support

 managing navigation around complex events and venues.

Uber is going strong on partnerships with AV companies such as Waymo, Baidu, Pony.ai, Starship, VW, WeRide, Lucid and Nuro. 
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Cruise started robotaxi operations in 2022
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Kuljettajan ja järjestelmän eri vastuut…

Kaavio: SAE, tiedote

https://www.sae.org/news/press-room/2018/12/sae-international-releases-updated-visual-chart-for-its-%E2%80%9Clevels-of-driving-automation%E2%80%9D-standard-for-self-driving-vehicles
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AUTOMATED DRIVING

Challenge: defragmentation of the Operational Design Domain (ODD)

32

ODD

MANUAL DRIVING

Cybersecure,

interoperable,

interactive and

user-aware vehicles

Title / Date
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Automated vehicle fleet

’eLvira’

360° sensing solutions

Remote operation

’Pate’

Off-road

Machinery & military

’Marsu’

Smart traffic hub

Traffic enforcement

’AVANT’

Metawerse

Remote operation

’Jarno II’

5G, sensing 

Rider support 

’Bus’

Large dimensions

Automated bus depot

’Heluna’

New comer - sensing

Artificial Intelligence

KUURA

Automation in gravel roads

Environment perception
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Key technologies

Sensing V2X FunctionalityPositioning Digital world

•Radars, laser-
skanners, 
cameras

•Filtering artefacts

•Artificial 
intelligence

•Landmark based 
positioning

•Error correction for 
GNSS

• Replayer

• HD maps

• Remote operation

• Data spaces

•Piloting

•Functions in 
adverse weather

•Field trials and 
counter-measures

•C-V2X, 5G => 6G

• obstacle avoidance

•New 6G features 
(e.g. holograms)



SENSOR SETUP EXAMPLE

Ouster 64-layer, 890 nm

BeamImaging LiDAR, 1064nm

Emberion camera 400 - 2000 nm

RGB camera 450 – 920 nm

NIR Gated Camera

Luminar LiDAR,  1550 nm

Livox LiDAR, 905 nm

AI-SEE Final Event | Borås - 12 November 2024 | Matti Kutila, Stefanie Walz: Prototypes & Testing 36



Source: waymo.com



Tekoäly 
automaatti-
ajamisessa



Päätöksenteon eri vaiheet

Sense Think Predict Plan Act

Sensors
• Camera
• Radar
• Lidar

Actuators
• Lateral control
• Throttle / braking
• Signaling

Software & AI



Epävarmuuden eri tasot

Source: Henne, M., Schwaiger, A., Weiss, G. (2019).
Managing Uncertainty of AI-based Perception for Autonomous Systems, link

LIDAR

RADAR

http://ceur-ws.org/Vol-2419/paper_17.pdf


Ohjattu syväoppiminen automaattiajamisessa

A Review on Deep Reinforcement Learning for Autonomous Driving - Scientific Figure on 

ResearchGate. Available from: https://www.researchgate.net/figure/The-structure-of-

autonomous-driving-based-on-reinforcement-learning-from-end-to-end_fig1_382765045

[accessed 26 Nov 2025]
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Tekniikka

 Kamerat, laserskannerit ja tutkat havainnoivat ympäristöä aika hyvin, mutta 

olosuhteet (pintaan tarttuva lumi, sumu/pöly ilmassa, vastavalo) voivat haitata niitä 

paljonkin

 Oudon värinän/äänen/käytöksen tunnistaminen ja korjaus ilman kuljettajaa

Toimintaympäristö

 Varsinkin asutuskeskuksissa on automaattiajamiselle haastavia järjestelyjä:

ihmiset, havaintokatveet (mm. pysäköidyt autot), epäloogiset kaistajärjestelyt, …

 Leveiden siltojen alitus ja tunnelit satelliittipaikannukselle ja tutkille vaikeita

Ihmiset / eläimet

 Ihmisen aikeiden tunnistaminen on tietokoneelle vaikeaa

 Arvaamattomia erityisesti kaupungeissa - tuotantolaitoksissa edellytyksiä parempaan

Eräitä automaattiajamisen haasteita
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Erikoistapaus 1 – talvi

 Kaistaviivojen näkymättömyys

 Kaistalla pysymisen ongelma – “tie siirtyy”

 Valkoseinät – pölisevä lumi

 Optisten antureiden ominaisuudet hyvin kylmässä

 Liukkauden hallinta ajoneuvolla



Estää näkyväisyyden

Liimaantuu anturiin kiinni

Optinen ympäristön 

havainnointi lakkaa 

toimimasta
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Erikoistapaus 2 - hyttyset
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AI-Enabled VRU Recognition

2022: Implemented human and animal 

recognition for Indian Railways

2024: Converting to an AI-based system

2025: Developed a wide-view version for large 

machinery products

RGB camera

HDR camera

Thermal cam
4D radar



Remote control
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• Low latency in 5G 

communication

• Blind spots for the remote 

operator

• Speed of operation



Rajoitetuilla alueilla automaatio tulossa 
vauhdilla käyttöön
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 Puolisuljetulla (teollisuus)alueella on tyypillisesti

• Aidalla tai muuten rajattu pienehkö tieverkosto

• Vain henkilöstöä, tai turvakoulutettuja ulkopuolisia

(Ei teinejä, vanhuksia, juhlijoita, …)

• Alhaiset ajonopeudet (esim. 30km/h)

• Suoraviivaista muuttaa vaikeimpia liikennejärjestelyjä

• Helpompaa järjestää ajoneuvon etähallinta hyvin

 Alue ei ensisijaisesti tieviranomaisten säätelemä

 Case:

Hakkeenkuljetus sahalta sellutehtaalle



Bussien automaattista siirtelyä





Laajat automaatiokokeiluhankkeet 
Euroopassa
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Verkottuneet ajoneuvot ja infra

 V2X: lyhyen ja pitkän kantaman viestintä

 C-ITS: EU:n V2X-järjestelmä sääntöineen

 5G-MOBIX – Verkottunut ajaminen rajojen yli 

 5G-SAFE-PLUS – Automaattijamisen 

kyvykkyyksien kehittäminen sääpalveluilla 

 5G-ROUTE – 5G-tietoliikenne Suomen ja 

Viron välisillä reiteillä



Cooperative situation awareness concept

Title / Date 56



Automatisoidun ja kytkeytyneen 
kaupunkiliikenteen kokeiluympäristö (living lab)

Cooperative ITS, 

connected infra

Transport system ’health

& status’ indicator

Smart bus/tram stop Remote control and monitoring

of fleets

Automated

feeder

transport
Automated & connected tram + related passenger services

5G connectivity

Park 

&

Ride

+



Mikä muuttuu?
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Vuosikymmenen aikana

 Teknologia kehittyy ja infrastruktuuri digitalisoituu
• Kommunikoiva liikenneinfra, HD-kartat, konenäkö, anturidatan fuusio

 Konenäköpainotteisuus voi vaatia fyysisten ohjausvälineiden havaittavuutta

 Läpimurtoja tietyillä alueilla, varsinkin, jos kaikki alueella automaatteja

 Automaatioon yhdistettynä myös energiankulutuksen optimointi

Lähivuodet

 Pudotuspeli seuloo esiin elinkelpoisimpia anturi-, ohjelmisto-, ja ajoneuvofirmoja

Rajatut ja puolisuljetut alueet

 Yksi nopeimmin esiin nousevista sovelluskohteista

 Polku: menestyjät etenevät alueelta/kohteesta toiselle, kunnes ovat merkittäviä

Teknologia



 Kaupungistuminen, kuljettajapula, personoinnin kaipuu

globaaleina megatrendeinä

 Automaatio lisääntyy kulkuneuvoissa ja 

hallintajärjestelmissä

 Tie- ja kaupunkiliikenteessä automaatio lisää 

”kalustoitumista”
• Tulee ensin kaupalliseen liikenteeseen (taksit, 

kaupunkilogistiikka, joukkoliikenne)

• Mahdollistaa tehokkaamman kutsupohjaisen operoinnin

 Yksittäisten autojen hallinnasta kalustojen hallintaan, 

myös pysäköinnissä
• Varikoita pysäköintialueiden sijaan

• Lataaminen automatisoituu

Liikennejärjestelmä
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Vaikutuksia maankäyttöön

 Hyvin aluekohtaisia (tässä USA-tarkastelu)

 Autopainotteiset palvelut (autokaupat, huoltamot) 

vähenevät tai poistuvat kokonaan

 Kaupunkirakenteen hajautuminen pidempien 

työmatkojen hyväksyttävyyden kasvaessa

 Pysäköintiin vaikutukset arvioidaan 

merkittävimmiksi, koska pysäköinti vastaa 20-40% 

kaupunkien maankäytöstä.
• Pysäköinnin kysyntä voi laskea 10-40% (yksityisautoja 

ja robotakseja) tai jopa 70-90% (valtaosin robotakseja 

ja kyytipalveluja)

• Muutos kuitenkin hidasta, ja vaikutukset viiveellä



Kysymyksiä?
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Kiitos!

Eetu Pilli-Sihvola

eetu.pilli-sihvola@vtt.fi

+358407401857

vttresearch.com
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