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Smarter living environments
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Pilotti Rongankaculla ja
sammonkadulla

» Pilotti toteutettiin Tampereella kahdessa
risteyksessa, Rongankadulla ja
Sammonkadulla.

« Tavoitteena oli demonstroida, miten
likennevalojarjestelmien, LiDAR-
sensoreiden ja erityiskayttajien
tunnistusteknologioiden tuottamaa dataa
voidaan hyodyntaa liikenteen tilannekuvan
ja turvallisuuden parantamisessa.
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NODEON

Smarter living environments

Pilotin arkkitehtuuri

Asgard integroi Aventin ja Nodeonin datan yhdeksi tilannekuvaksi. Rongankadulla Aventi ja Sammonkadulla Nodeonin LiDAR syottavat dataa suoraan
Asgardiin. 3. osapuolen liikennevalointegraatio (harmaana) ei toteutunut tassa pilotissa.

@ Rongankatu - Aventi
SPaT + DENM

3. osapuolen liikennevalot Edge - Asgard @

Sammonkatu - SPaT SPaT Integraatioalusta
Normalisointi - analysointi - jakelu

000

Ratikkasovellus
Kuljettajan HMI

@ Nodeonin LiDAR
Sammonkatu - Lilkenneanalytiikka

Suoraan Asgardiin 3. osapuolen edgen kautta - TLEX
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% Asgard - integraatioalusta

NODEON

Smarter living environments

Nodeon operoi Asgard-alustaa integraatioselkarankana: se yhdistdaa Rongankadun Aventi-datan (SPaT + DENM) ja Sammonkadun LiDAR-analytiikan

yhtenaiseksi tilannekuvaksi.

Kokoaminen ja
vyhdenmukaistaminen

SPaT- ja DENM-syote Aventilta, LiDAR-
syote Nodeonilta — yhdistettyna yhteen
rajapintaan

Analysointi
Viiveet, jonopituudet, valo-ohjauksen
vaikutus ja lilkkennemuotojen luokittelu

Yhtendinen nakyma

Reaaliaikainen tilannekuva — molemmat
risteykset

Kaistapohjainen

Jakelu
Raitiovaununkuljettajan kayttoliittyma ja
sovellustason palvelut

Nodeonin LiDAR-analytiikka on toteutettu omana erillisena kokonaisuutena, tarkoituksella erilldan C-ITS-sanomamuodosta.
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NODEON

Smarter living environments

a Pilotin kayttotapaukset

ih. &

UC-A UC-B UC-C

Tilannekuva ja lilkennevirran analyysi Erityiskayttdjan varoitus ja turvallisuus Kuljettajandkyman simulointi (web-HMI)
Valotilat ja -vaiheet (SPaT) Erityiskayttajan ylitys havaitaan Aventin Web-sovellus esittda Rongankadun SPaT- ja
Liikennemuotojen luokittelu LiDARIlla teknologialla DENM-datan
(kavelija, pyorailija, auto, bussi, raitiovaunu) Vihrean jatko + daniopastus kaynnistyvat Simuloi raitiovaununkuljettajan
— Sammonkatu/Nodeon Ylityksesta muodostetaan DENM-viesti kayttoliittymaa
Lapiajoliikenteen, viiveiden ja Ratikkasovellus nayttaa: erityiskayttaja Toimii mobiililaitteella ja tabletilla

odotusaikojen laskenta risteyksessa Ei vaadi asennusta ajoneuvoon
Valo-ohjauksen vaikutusanalyysi
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standardinmukaisuus ja tulokset

NODEON

Smarter living environments

p
Mita pilotti toteuttaa =
v/ SPaT ja DENM toteutettu ETSI:n C-ITS- =

standardien mukaisesti(Aventi, Rongankatu)
v/ Erityiskayttéjien turvallisuuskdyttotapaus DENM-viestein (Aventi)
v/ Nodeonin LiDAR-pohjainen liikenneanalytiikka toteutettu omana
erillisena kokonaisuutena
v/ Asgard toimii C-ITS-tyyppisena keskitettyna integraatiosolmuna
v/ Web-pohjainen kuljettajandkyma simuloitu onnistuneesti
Standardinmukainen viesti- ja arkkitehtuuritasolla — tavoitteet
saavutettu.

Pilotin ulkopuolelle rajattu ®

Ndmdé mddrittédvat polun esikaupallisesta pilotista tuotantotason C-ITS-
palveluun.

3. osapuolen liikennevalo-ohjaimen SPaT-integraatio
Sammonkadulla (TLEX) — ei toteutunut tassa pilotissa

EU:n C-ITS-PKI, varmenteiden hallinta ja vaarinkaytosten
havaitseminen (EU CCMS)

Lyhyen kantaman (ITS-G5- / 5G-V2X-radio) — pilotti toimii IP-
verkoissa

Virallinen C-ITS-keskusjarjestelman operaattorirooli
GeoNetworking-/BTP-pino (viestit valitetdan IP-tasolla)
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@Aventi
Aventin roolista hankkeessa

 Liikennevalo-ohjaustietojen (RSMP) muuntaminen
SPATEM-viesteiksi (C-ITS): Tiedonsiirto Roadside
Message Protocol -formaatista Signal Phase and
Timing Extended Message -muotoon
yhteistoiminnallisia alykkaita likennejarjestelmia
varten.

* LiDAR-pohjaisten havaintojen julkaiseminen C-
ITS-rajapintojen kautta: LiDAR-antureiden
keraaman datan valittaminen Nodeonin Asgard -
jarjestelmaan

o
ssscsecsessess:

» * Erityiskayttajien tunnistaminen ja niihin liittyvan

an O Q tapahtumatiedon jakaminen: Jarjestelma
4 *Q Qw | t tunnistaa tietyntyyppisia tienkayttajia (kuten
Q@ - a5 O Rongante:® jalankulkijoita, pyorailijoita) ja jakaa niihin liittyvia

RQKSC mg D tapahtumatietoja.

« Reaaliaikaisten datavirtojen toimittaminen
Nodeonin alustalle jatkokasittelya ja visualisointia

varten.
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dtason nakyma kokedun arkkitehtuunsta

*Configure detection zones &
detection areas and manage the
system

Monitor live dashboards and
review activity logs

A
I

*Lidar zones to are configured
in edge computer
application / GUI, types of events
are Congestion, Wrong way driving
and intrusion

*Special user group application
trigger zones are defined
with virtual trigger-zones

SmartRail

At the Intersection

City / Service provider Platform

00

A LiDAR sensor or the special user group
application detects a relevant event
(e.g. a person crossing a intersection, or
congestion, wrong-way driver or intrusion)

v

-LiDAR events are delivered via edge-
processor unit in the intersection
-Special user group / priority calls are
delivered from mobile device

—configuration of zones & detection areas etc. — —

- - — — — -—status&logs — —

Traffic light controller

The traffic light controller grants a green
light when possible, and green light

-The backend register and validates the
events and creates & encodes C-ITS
messages
-Backend handles 2-way RSMP message
communication towards TLC

extension + audible guidance (if user %

belongs to special user group)

The traffic light controller provides
signal group phase and timing data

via RSMP

@Aventi

Engineering the flow of the future

NODEON / Asgard Connected Services

System validates the message and distributes

itin real time
Vehicles, apps and city services receive the
—C-ITS. —_—
> Messagetypes: live update
-SPATEM
-DENM




Jatkoketitys hankkeenjalkeen

Aventi NODEON

Engineering the flow of the future S marter ||V‘ n g e nVi ronments

C-ITS-viestien tietoturvaan liittyvat tarkemmat selvitykset & implementaatio (ASN.1-
enkoodaus tehty ja validoitu dekooderilla)
e ETSITS 103 301 V1.1.1 (SPATEM)
e ETSITS EN 302 637-3 V1.2.2 (DENM)
e Validointi kayttden https://www.marben-products.com/decoder-asnl-automotive/
MAPEM —viestien valitys risteyksesta SPATEM lisaksi
Erityiskayttajaryhmien liikennevalopyyntéjen mobiiliapplikaatio, pilotointiin
kaytettiin viestien generointia taustajarjestelmaan manuaalisesti, lisaksi lopulliseen
arkkitehtuuriin ajateltu mobiiliapplikaation julkinen palvelin tasta hankkeesta
puuttui, taustajarjestelmaan yhteys luotiin mobiililaitteelta SSL-VPN -yhteydella
Backend-sovelluksen jatkokehityskohteita mm:
Skaalautuvuuteen liittyva kehitys ja stressitestaus
Em. Tietoturva-asiat
Koodipohjan jatkokehitys / refaktoroinnit
Mahdollisesti erityiskdayttajaryhmien liikennevalopyyntdjen mobiiliapplikaation kehitys
Visualisointi & logikehitys

Uusien toimittajien liittaminen alustaan

Lilkennevalodatan ja LIDAR-datan yhdistaminen reaaliaikaisesti
Asgardissa

Luokittelun ja laskentojen jatkokehittaminen
Tuotteistusasteen nostaminen
Visuaalisuuden kehittaminen

Kaupallistaminen

SmartRail

* Yhteistarjoaman edistaminen ja yhteistyon jatkaminen hankkeen
sidosryhmien kanssa
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