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Tiivistelma

Suomessa on ollut liikenteen automaattivalvontaa kaytéssa pian 30 vuotta, ja val-
votun tieverkon pituus on kasvanut noin 3800 kilometriin. Liikenneturvallisuuska-
meroita koskeva paatdksenteko, toteuttamis- ja yllapitovastuut, infran, laitteisto-
jen ja tieto-omaisuuden hallinta ovat kehittyneet ajan myé6ta nykyiseen malliinsa.
ELY-keskusten, poliisin, Vaylaviraston ja Fintraffic Tie Oy:n tehtdvia ja vastuita sel-
keytetdaan seka toimijoiden valisia rajapintoja kehitetaan jatkuvasti.

Selvityksessa kaytiin 1api nykyinen tietamys liikenneturvallisuuskameroiden vaiku-
tuksista. Ajonopeuksien automaattivalvonnan arvioidaan vahentdvan henkiléva-
hinko-onnettomuuksien maaraa 20 % ja vakavaan vammautumiseen johtavien on-
nettomuuksien maaraa 36 %.

Selvityksessa tuotettiin ehdotus toimijoiden yhteisesta tahtotilasta automaattival-
vonnalle. Automaattivalvonta on liikenteenhallinnan toimenpide, joka lisaa liiken-
teen turvallisuutta ja sujuvuutta seka vahentaa liikenteen ymparistéhaittoja. Ta-
voitteeksi ehdotetaan parantaa liikenneturvallisuutta vahentamalla joka vuosi va-
hintdan viisi henkilévahinkoon johtavaa onnettomuutta lisda. Tahtotilassa painote-
taan mm. tienkdyttdjien hyvaksyntad, automaattivalvonnan korvausinvestointien
tarkeytta ja alan toimijoiden tieto-omaisuuden yhteista hallintaa.

Selvityksessa tarkasteltiin ELY-keskusten tekemat ehdotukset uusista ylinopeuk-
sien automaattivalvontajaksoista ja -pisteista. Kohteiden liikenneturvallisuus- ja yli-
nopeusongelmat seka automaattivalvonnalla saavutettavat turvallisuushyodyt ar-
vioitiin. Hanke-ehdotukset asetettiin paremmuusjarjestykseen sen mukaan, minka
tehokkuus henkildvahinko-onnettomuuksien vahentamisessa on paras suhteessa
laitepylvdiden madraan. Valvontajaksot ja pistemadiset kohteet priorisoitiin erik-
seen.

Priorisoinnin tuloksia esitetdan kaytettdvaksi rakentamissuunnittelun jarjestyk-
senad, koska vasta rakentamissuunnittelu tuottaa tarkat kustannusarviot. Toteutus-
suunnittelussa kannattaa pyrkia urakoitsijoiden kannalta kiinnostaviin alueellisiin
kohdepaketteihin. Vuosittain tehtdvassa paatoksessa seuraavana vuonna toteutet-
tavista kohteista voidaan ottaa huomioon lainsdadanndn ja tekniikan kehitys seka
maankayton paikalliset muutokset, jotka vaikuttavat automaattivalvonnan eri muo-
tojen tarpeeseen.

Selvityksessa tarkasteltiin lyhyesti automaattivalvonnan soveltamista seuraamisai-
kavalien seka liikennevalojen, kaistojen kayttorajoitusten, turvavyon ja viestinta-
valineiden ajonaikaisen kayton, melurajoitusten ja paasyn saatelyn noudattamisen
valvontaan.

Lopuksi esitetdan tyon yhteydessa esille tulleet automaattivalvontaa ja kohteiden
toteuttamista koskevat kehittamistarpeet.
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Sammanfattning

Automatisk trafikdvervakning har anvants i Finland i nastan 30 3r och langden pé
det 6vervakade vagnatet har vuxit till cirka 3 800 kilometer. Beslutsfattande, im-
plementering och underhdllsansvar gallande trafiksakerhetskameror samt forvalt-
ning av infrastruktur, utrustning och informationstillgdngar har utvecklats 6ver tid
till sin nuvarande modell. ELY-centralernas, polisens, Trafikledsverket och Fintraffic
Vag Ab:s uppgifter och ansvar fortydligas och granssnitten mellan aktoérerna ut-
vecklas standigt.

I undersokningen gick man igenom aktuell kunskap om effekterna av trafikséker-
hetskameror. Automatisk hastighetskontroll beraknas minska antalet personska-
deolyckor med 20 % och antalet olyckor som leder till allvarliga personskada med
36 %. I projektet togs fram aktdrernas gemensamma mal for automatisk 6vervak-
ning. I visionen konstateras att automatisk Gvervakning &r en trafikstyrningssat-
gard som okar sakerheten och smidigheten i trafiken och minskar trafikens milj6-
skador. Malet ar att forbattra trafiksdkerheten genom att minska minst fem fler
olyckor som leder till personskador varje &r. I visionen betonas aven till exempel
trafikanternas godkdannande, vikten av ersattande investeringar for automatisk
overvakning och gemensam forvaltning av operat6rernas informationstillgangar.

ELY-centralernas forslagen om inférande av automatisk hastighetskontroll utvar-
derades separat for linjestrackningar samt enskilda punkter utifran forslagna stél-
lenas trafiksakerhets- och hastighetsproblem, samt de sakerhetsférdelar som for-
vantas uppstd. Projekten prioriterades efter vilken effekt i att minska personska-
deolyckor som &r bast i forhallande till antalet 6vervakningsstolpar, vilket i sin tur
korrelerar med kostnaden for projektet.

Man foreslar att resultaten anvands som byggplaneringsordning, eftersom endast
byggplaneringen ger kostnadsuppskattningarna. Méjligheten att genomféra pro-
jekten som attraktiva regionala malpaket for entreprencrer ar en forutsattning for
att ta fram en effektiv genomférandeplan. I det arliga beslutet om de punkter som
ska genomf6ras pafoljande ar kan utvecklingen inom lagstiftning och teknik samt
lokala forandringar i markanvéandningen, som paverkar behovet av olika former av
automatisk 6vervakning, beaktas.

Rapporten behandlar kort tilldmpningen av automatisk évervakning for att éver-
vaka foljtidsavstand, trafikljus, korfilsbegransningar, anvandning av sakerhetsan-
ordningar som sdkerhetsbalten eller kommunikationsmedel under kérning, buller-
begransningar och tilltrédesreglering.

Avslutningsvis presenteras de utvecklingsbehov som kommit upp i samband med
arbetet kring automatisk 6vervakning och dess genomférandeplaner.
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Abstract

Automated traffic enforcement has been used in Finland for almost 30 years with
the road network coverage of such enforcement extending to about 3 800 km. The
decision making, deployment, maintenance and operation responsibilities, and the
management of the infrastructure, equipment and information assets have evolved
in time to their current state. The duties and responsibilities of the Centres for
Economic Development, Transport and the Environment, the police, Finnish
transport infrastructure agency, and Fintraffic Road Ltd. are under constant dis-
cussion and clarification. The interfaces between different stakeholders are also
being developed.

The study made an inventory of the current knowledge of the impacts of traffic
safety cameras. The automated enforcement of vehicle speeds is estimated to re-
duce the number of injury accidents by 20 % and the number of severe injury or
fatal accidents by 36 %.

The proposed common automated enforcement vision for the stakeholders states
the enforcement to be a traffic management measure improving safety and effi-
ciency as well as reducing the environmental harm of road traffic. The aim is to
reduce at least five injury accident more each year via automated enforcement.
The vision stresses, among others, user acceptance, importance of replace invest-
ments, and the common management of the related information assets.

The regional proposals for speed enforcement deployment sites were assessed
based on existing safety and speeding problems as well as the expected injury
accident benefits separately for road links and junctions. The prioritisation of the
proposals was made according to the effectiveness in reducing injury accidents
against the number of enforcement camera sports required, which in turn corre-
lates with the deployment and operation costs. The prioritisation results are to be
used as an order for sites’ detailed construction planning as only during that phase
it is possible to determine the actual deployment costs. Deployment of the en-
forcement infrastructure should utilize cost-efficient regional construction pack-
ages attractive to the contractors. The development of legal regulations and tech-
nology along local land use changes may influence the need for and type of auto-
mated enforcement and other safety measures, which can be considered in the
yearly decision on next year’s deployment plan.

The study also briefly discussed the application of automated enforcement for
short following headways and the compliance to regulations on traffic signals,
wearing of seat belts, lane use restrictions, handling of mobile devices while driv-
ing, noise restrictions, and access control.

The study concludes with listing the development needs related to automated en-
forcement and its deployment programming.
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Esipuhe

Vuoden 2019 virastouudistuksessa tieliikenteen hallinta yhtiditettiin, jolloin liiken-
neturvallisuuskameroita koskevaan paatoksentekoon tuli uusi osapuoli. Poliisin,
ELY-keskusten, Vaylaviraston ja Fintraffic Tie Oy:n yhteisty6td, tydnjakoa ja vas-
tuita on pyritty selventémdan valmistelemalla yhdessa automaattivalvonnan
opasta. Sen valmistuminen viivastyi koronapandemian takia.

Kansallisessa liikenneturvallisuusstrategiassa 2022-2026 esitetdan automaattival-
vonnan lisdamista. Viime vuosina ELY-keskukset ovat tehneet Fintraffic Tie Oy:lle
ehdotuksia uusista ja korvattavista automaattivalvontakohteista. Ehdotukset eivat
ole edenneet ELY-keskusten toivomalla tavalla. Valvontakohteiden toteuttamista
koskevan paatdksenteon tueksi tarvittiin uutta tietoa.

Taman selvityksen tavoitteina oli testata luonnosvaiheessa olleen automaattival-
vonnan oppaan toimivuutta, tuottaa ehdotus toimijoiden yhteisestd automaattival-
vonnan tahtotilasta ja laatia suunnitelma ldhivuosina toteutettavista automaatti-
valvonnan kohteista.

Selvitysty6ta ovat ohjanneet Vaylavirastosta Jari Gréhn, Maija Rekola, Noora Ai-
raksinen, Pekka Nurminen, Kari Korpela ja Inna Berg, ELY-keskuksista Marko
Kelkka ja Arto Luoma, Poliisihallituksesta Heikki Ihalainen, Fintraffic Tie Oy:sta
Jussi Nykanen, Sakari Lindholm ja Olli Rossi. Tyon ovat tehneet Ramboll Oy:sta
Jukka Rasdnen, Mikko Lautala ja Aleksi Vesanto seka Traficon Oy:sta Risto Kul-
mala.

Helsingissa huhtikuussa 2023

Vaylavirasto
Liikenneverkot ja palvelutaso
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1 Selvityksen tavoitteet

Kevaalld 2022 julkaistussa kansallisessa liikenneturvallisuusstrategiassa vuosille
2022-2026 yksi ehdotettu toimenpide on laatia suunnitelma automaattisen liiken-
nevalvonnan kehittdmisesta ja lisédmisestd. Suunnitelman vastuutahoina ovat Po-
liisihallitus, Vaylavirasto, ELY-keskukset, kunnat ja Fintraffic Tie Oy. Vaylaviraston
toimintasuunnitelmassa vuodelle 2022 on yhtena tehtdvana maaritelld Vaylaviras-
ton johdolla yhteinen tahtotila automaattivalvonnan kehittédmiseen yhdessa mai-
nittujen vastuutahojen kanssa.

Maanteiden automaattisen liikennevalvonnan prosessi muuttui vuonna 2019, kun
automaattivalvontaa koskevia tehtavia siirtyi muiden liikenteen hallinnan tehtavien
myo6ta valtion erityistehtavayhtiolle Fintraffic Tie Oy:lle. Taman myota paatdksen-
tekoon tuli myds liiketaloudellisia ndkdkulmia.

Vaylaviraston johdolla on valmisteltu opasta tieliikenteen automaattivalvonnan
kiinteiden valvontakohteiden suunnitteluun, toteutukseen ja kayttédon. Taman ke-
hittamisselvityksen tavoitteina oli tuottaa tietoa oppaan valmistelun tueksi seka
muodostaa ehdotus automaattivalvonnan tahtotilasta. Lisaksi tehtavana oli arvi-
oida ELY-keskusten ehdottamat automaattivalvontakohteet ja laatia suunnitelma
lahivuosina toteutettavista kohteista.
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2 Automaattivalvonnan nykytila

Suomessa on otettu talla vuosituhannella kayttéon seka lisatty ajonopeuksia hillit-
sevia toimenpiteitd, kuten poliisin suorittamaa nopeusvalvontaa. Poliisi kayttda no-
peusvalvonnassa tutkaa, laser-mittauslaitteita, keskinopeusmittaria sekd auto-
maattisia liikennevalvontalaitteita. Kiinted automaattinen nopeusvalvontalaitteisto
mittaa ajonopeuksia tienpintaan upotettujen induktiosilmukoiden tai uudemmissa
jarjestelmissa tutkan avulla, ja laitteisto antaa kuvauskaskyn kuljettajan ajaessa
riittdvaa ylinopeutta. Valokuvassa nakyy ajoneuvo, rekisteritunnus, kuljettaja seka
kuvan tunnistetiedot, kuten ylinopeuden suuruus ja tapahtuma-aika. Digitaaliset
kuvat siirtyvat valvontapisteesta langattomasti Poliisin liikenneturvallisuuskeskuk-
seen kasiteltdvaksi.

Automaattivalvonnan hallinta ja toiminnot jakautuvat useille osapuolille. Valvonnan
tarvetta kohdekohtaisesti arvioivat poliisin ja ELY-keskusten lisdksi Vaylavirasto ja
Fintraffic Tie Oy. Aloite automaattivalvonnan kayttéonottoon lahtee tyypillisesti
ELY-keskukselta, ja tarvetta arvioivat sitten poliisi seka Vaylavirasto. Paatdksen
tieinfrastruktuuriin kohdistuvasta investoinnista tekevat Vaylavirasto ja Fintraffic
Tie Oy. Valvontalaitteistoista, niiden tiedonsiirrosta, laadunvalvonnasta seka sank-
tioiden maaraamisesta ja kuljettajien informoimisesta vastaa poliisi. Kiinteiden au-
tomaattivalvontapisteiden rakentaminen ja kunnossapito ovat kuitenkin tienpitdjan
vastuulla. Tienpitajan vastuulla oleviin pisteisiin Vaylavirasto hankkii tekniikan ra-
kentamisen ja kunnossapidon Fintraffic Tie Oy:lta. ELY-keskuksen hoitoon jadvat
mm. levikkeet ja tiekaiteet. Tarvittaessa ELY-keskus toteuttaa levikkeet poliisin au-
tomaattivalvontaan varustelluille ajoneuvoille.

Nykyiset poliisin ja Fintraffic Tie Oy:n laitehankintasopimukset paattyvat touko-
kuussa 2023 ja uusien valmistelu on kdynnissa. Mahdollisella uudella laiteteknii-
kalla varustettuja valvontapisteita aletaan toteuttaa 2024 alkaen.

Valvontapisteiden infrastruktuurin ja omaisuustiedon hallinta on jakautunut mo-
nelle taholle. Toistaiseksi Fintraffic Tie Oy vastaa valvontapisteen kiintedsta teknii-
kasta ja ELY-keskusten vastuulla taas on muu infrastruktuuri. Valvontalaitteistot ja
tietoliikenne taas kuuluvat poliisille. Omistuksen jako on haastava seka tiedonhal-
linnan, suunnittelun, toteutuksen, tiedonkulun etta hoidon kannalta. Vaylaviraston
automaattivalvonnan opas tulee selkeyttamaan tilannetta.

Suomen ensimmadinen automaattinen nopeusvalvontajakso rakennettiin vuonna
1993 valtatielle 1 valille Paimio-Muurla. Automaattivalvonta lisaantyi kuitenkin hi-
taasti, ja vuoden 2002 lopussa vain reilut 300 kilometria paateita oli valvonnan
piirissa. Taman jalkeen automaattinen nopeusvalvonta kuitenkin yleistyi huomat-
tavasti, ja vuoteen 2010 mennessa valvontaverkko kattoi jo hieman yli 3 000 tie-
kilometrid. Tuolloin automaattivalvonta kattoi reilun viidenneksen yksiajorataisten
padteiden kokonaispituudesta ja 42 % ajoneuvokilometreistd. Taman jalkeen ke-
hitys kuitenkin hidastui selvasti, silla vuoteen 2016 mennessa automaattivalvottu-
jen tieosuuksien yhteispituus oli noussut 3 200 kilometriin.

Eniten automaattivalvontaa on lisatty Suomessa vuosina 2006 (lahes 900 km) seka
2007 ja 2005 (noin 600 km kumpanakin vuonna). Joitain automaattivalvontajak-
soja on myds poistettu |ahinna tien parannustoimenpiteiden vuoksi. Yleinen ajo-
tapa onkin mukautunut ndiden pisteiden ldheisyyteen sellaiseksi, ettd uudenlaisella
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ajotapavalvontamenetelmille on tarvetta. Yksi tehokkaimmista keinoista sopeutu-
neen liikennekdyttdytymisen negatiiviseen kehittymiseen on poliisin kdytdssa olleet
ajonopeusvalvonta-autot. Autoja on kaytetty laajasti myds taajamissa, jonne pis-
temdinen automaattinen nopeus- ja ajotapavalvonta on vasta tekemadssa laajem-
min tuloaan. Uusi tekniikka mahdollistaa taajamissa nopeusvalvonnan lisaksi pu-
naisen lilkkennevalon noudattamisen valvonnan seka ajokaistavalvonnan, jota voi-
daan kayttaa esimerkiksi linja-autokaistan kaytdn valvontaan.

Muutama vuosi sitten silloin noin 3 000 tiekilometria kattaneen automaattisen no-
peusvalvontajarjestelman arvioitiin estdneen arviolta 87-100 henkilévahinkoihin
johtavaa onnettomuutta ja saastéaneen noin 30 liikennekuolemaa vuosittain. Vuo-
den 2021 lopussa automaattisessa lilkkennevalvonnassa oli 1 150 kiinteaa laitepyl-
vastd, joilla katetaan 3 800 tiekilometrid seka 90 valvontapistetta kaupunkien alu-
eilla. Talla hetkella laitepylvaita on sijoitettu automaattivalvotulle tieverkolle keski-
maarin noin 3,5 kilometrin valein (7 km/ajosuunta). Vaikka laitepylvaita on selvasti
yli 1000 (joista 996 oli Fintraffic Tie Oy:n omistuksessa ja ylldpidossa vuonna
2022), poliisilla on kaytettavissaan lahes 300 valvontalaitteistoa, eli vain osassa
laitepylvadista on kamera. Kaikki valvontalaitteistot eivat mydskaan ole samanaikai-
sesti kaytdssa. Laitepylvadissa kaytettavien valvontalaitteistojen liséksi poliisilla on
kaytdssaan 26 automaattivalvontaan varusteltua ajoneuvoa. Talla hetkelld auto-
maattivalvonnan kameroita pidetadn paalla sen verran, etta kaikki kameroiden ot-
tamat kuvat ehditaan kasitella Poliisin liikenneturvallisuuskeskuksessa. Valvonta-
laitteistot voisivat siis olla my6s tehokkaammassa kaytossa, mutta kaytédnndssa
valvontakuvien kasittelyyn varatut resurssit eivat talla hetkella mahdollista auto-
maattisen nopeusvalvontajarjestelman laajempaa hyddyntamista. (Reimi 2018,
Ihalainen 2022)

Kokonaan uudistettu tieliikennelaki tuli voimaan 1.6.2020. Nykyisin suurimmasta
osasta automaattisen liikennevalvonnan tapauksista seuraa hallinnollinen liikenne-
virhemaksu. Tapaukset, joissa ylinopeus ylittéd 20 km/h, kasitelldan liikennetur-
vallisuuden vaarantamisina ja niista seuraamuksena annetaan paivasakkoja.

Liikenneturvallisuustyota tehdaan yhteisty6ssa eri viranomaisten ja jarjesttjen
kanssa. Strategista ohjausta tekevat liikenne- ja viestintaministerid ja Traficom.
Liikenneturvallisuustyota tekevat Vaylavirasto, ELY-keskukset ja kunnat. Padvas-
tuussa lilkkennevalvonnasta on poliisi, ja se toteuttaa ty6ta valtioneuvoston asetta-
mien tavoitteiden mukaisesti. Liikennevalvonnan tavoitteena on parantaa liikenne-
turvallisuutta esimerkiksi vahentamalla ylinopeuksia ja pdihteiden kaytt6a seka
edistamalla turvalaitteiden kayttda. Ylinopeudesta voidaan maarata ajoneuvoa kul-
jettaneelle henkildlle joko huomautus, liikennevirhemaksu tai paivasakkoja.

Vahaisesta rikkomuksesta voidaan kuljettajalle Iahettda huomautus, jolla ei ole
muita seuraamuksia. Liikennevirhemaksu voidaan maarata, kun suurin sallittu no-
peus on ylitetty enintdan 20 kilometrilla tunnissa. Maksuun vaikuttaa ylinopeuden
suuruuden lisaksi tien nopeusrajoitus. Jos todettu ylinopeus on enemman kuin 20
km/h, teosta maarataan rangaistukseksi paivasakkoja, joiden suuruus perustuu ri-
koksesta epaillyn tuloihin.

Suomessa sovelletaan niin kutsuttua haltijavastuumallia, jossa automaattisessa lii-
kennevalvonnassa todetusta liikennerikkomuksesta maarattava liikennevirhe-
maksu maarataan ajoneuvon rekisteriin merkitylle omistajalle tai haltijalle. Jos to-
dettu ylinopeus on enemman kuin 20 km/h, poliisi aloittaa asian selvittamiseksi
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esitutkinnan, jossa selvitetddn epadillyn rikoksen lisdksi ajoneuvoa kuljettaneen
henkildys seka edellytykset asian kasittelemiseksi sakkomenettelyssa.

Sakkojen suuruudessa seka poliisin puuttumiskynnyksessa on tapahtunut viime
vuosina muutoksia. Poliisi yhdenmukaisti puuttumiskaytantéjaan ylinopeuksiin jo
lokakuussa 2009, mutta kdytanndssa puuttumiskynnykset yhtenadistyivat eri polii-
silaitosten alueilla vasta Poliisihallituksen marraskuussa 2014 antaman muistutuk-
sen jalkeen. Puuttumiskynnyksia tarkennettiin uuden tieliikennelain voimaantulon
jalkeen.

Automaattisesta nopeusvalvonnasta saadetaan tielilkkennelain 181 §:n 2 momen-
tissa. Poliisihallituksen maarayksen mukaan kiintedsta automaattivalvonnasta paa-
saantoisesti ilmoitetaan maastossa tienvarsikyltein. Yleensd automaattisen no-
peusvalvonnan tiedotustaulu (I15) sijoitetaan valvontajakson alkuun noin 500-
1000 metria ennen ensimmaista laitepylvasta. Valvontajakson alussa kdytetaan
suurikokoista merkkia. Muualla valvontajaksolla ja pistemaisissa kohdissa, missa
nopeusrajoitusmerkilld on alennettu ajonopeutta, kaytetddn normaalikokoista
merkkid. Merkki toistetaan tarkeimpien liittymien jalkeen. Valta- kanta- ja seutu-
teiden liittymien jalkeen toistomerkkind kdytetdan suurikoista merkkia, muiden
maanteiden ja katujen jdlkeen normaalikokoista merkkia. Automaattivalvonnasta
ilmoittavaa merkkia ei kuitenkaan sijoiteta juuri ennen valvontapistetta, mutta ny-
kyisen ohjeistuksen mukaan merkki voidaan toistaa automaattivalvontapistetta
edeltdvan nopeusrajoitusmerkin yhteydessa. Ilmoittaminen kohdistuu mahdollisiin
automaattivalvontapisteisiin eli laitepylvaisiin, ei varsinaisiin valvontalaitteisiin.
Tienkayttdjat eivat siis tieda tarkemmin, missa laitepylvadssa valvontalaitteet kul-
loinkin ovat. Suomalainen menetelma onkin osoittautunut kansainvalisessa vertai-
lussa resurssitehokkaaksi, silla tallaisen jarjestelman kustannukset ovat pienet suh-
teessa automaattivalvonnan positiivisiin turvallisuusvaikutuksiin. (Vaylavirasto
2020, tieliikennelaki)
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3 Automaattivalvonnan vaikuttavuus

Automaattisella nopeusvalvonnalla on todettu olevan merkittavat turvallisuus-
vaikutukset sekd Suomessa etta ulkomailla tehdyissa tutkimuksissa. Kansainvaliset
kokemukset pistemaisesta automaattivalvonnasta ovat hyvia seka keskinopeuden
alentumisessa etta onnettomuusmaarien vahentymisessa. Kiintedn kameravalvon-
nan kayttddnottaneissa maissa keskimaarainen vaikutus on ollut 7-10 % alentu-
minen keskinopeudessa ja henkildvahinkoihin johtaneiden onnettomuuksien maa-
ran vahentyminen 20-25 %. Samalla on raportoitu, ettd suurimmat ylinopeudet
ovat vahentyneet eniten ja nopeushajonta on pienentynyt. Nama kaikki vaikutuk-
set parantavat liikenneturvallisuutta (Hels ym. 2010).

Automaattisen nopeusvalvonnan toteutuneita vaikutuksia Suomessa ovat arvioi-
neet Peltola & Rajamaki (2009) vuosina 1998-2007 kayttéon otetuilla valvontajak-
soilla. Onnettomuusseurannan mukaan valvotuilla tiejaksoilla henkildvahinko-on-
nettomuuksia tapahtui 4-14 % ja kuolemia 18-32 % vahemman kuin valvomatto-
milla tiejaksoilla. Ajonopeudet olivat kuitenkin pienentyneet muillakin paateilla —
mahdollisesti siksi, ettd automaattivalvonta vaikuttaa ajonopeuksiin myds val-
vonta-alueiden ulkopuolella. Taman seurauksena vahenemadprosentit lienevat
edella olevia suurempia.

Reimi (2018) tarkasteli vuosina 2007-2014 kayttéon otettujen automaattivalvon-
tajaksojen nopeus- ja liikenneturvallisuusvaikutuksia. Valvontajaksoilla ajonopeu-
det laskivat keskimaarin 2 km/h, kun samaan aikaan vertailujaksoilla vahenema oli
1,2 km/h. Henkildvahinko-onnettomuudet vahenivat valvontajaksoilla 25 % ja ver-
tailuteilld 18 %. (Reimi 2018)

Peltola ym. (2017) arvioivat Helsinkid kehamaisesti kiertavalld ruuhkautuvalla
maantielld 101 (Keha I) vuonna 2016 kayttddn otetun automaattisen nopeusval-
vonnan vaikutuksia. Automaattivalvonnan kayttédénoton jalkeen yli 10 km/h ylino-
peuksien osuus oli noin 2 %, kun se ennen valvonnan kayttéonottoa oli ollut noin
11 %. Ajoneuvojen matkanopeudet tarkastelluilla jaksoilla laskivat noin 1-3 km/h;
erityisesti suurimmat nopeudet alenivat, minka vuoksi nopeuserot pienenivat. Tut-
kimuksen mukaan henkildvahinkoon johtaneiden onnettomuuksien maara oli va-
hentynyt 6—15 % niissa kohdissa, joissa ei ole tietdita. (Peltola ym. 2017)

Tassa selvityksessa kaytetadan automaattisen nopeusvalvonnan vaikutuksina em.
tutkimusten ja muiden kokemusten perusteella maaritettyja paivitettyja arvioita,
joita hyddynnetdan TARVA-ohjelmistossa (Malin ym. 2021):

- henkilévahinkoon johtavat onnettomuudet -20 %

- vakavaan vammautumiseen tai kuolemaan johtavat onnettomuudet -36 %.

Liilkenneonnettomuuksien vaheneminen vahentaa vastaavasti onnettomuuksien ai-
heuttamien ruuhkien tuottamia viiveita liikkujille. Onnettomuuksista johtuvien hai-
rididen osuus viiveista on vilkasliikenteisilla teilla ja kaduilla arviolta 10-15 %. On-
nettomuudet aiheuttavat viiveista vahaliikenteisilla osilla tieverkkoa 60-70 % ja
katuverkoilla 5-10 % (Innamaa ym. 2020). Edelld mainittujen lukujen perusteella
automaattinen nopeusvalvonta vahentaa ruuhkien aiheuttamia viiveita vilkasliiken-
teisella tieverkolla 2-3 % ja vahaliikenteisella verkolla 12-14 %.
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Turvallisuus- ja sujuvuusvaikutusten lisaksi nopeuksien alentaminen vahentaa me-
lutasoa ja etenkin liikenteen energiankulutusta seka paastdja. Automaattisen no-
peusvalvonnan vaikutuksista meluun ja energiankulutukseen ei ole kuitenkaan
kaytettavissa Suomen oloihin sovellettavaa maarallista arviota.

Automaattisen liikennevalovalvonnan on todettu vahentdvan punaista vasten
ajamista yli 20 %. Valvonta vahentda ristedmisonnettomuuksia ja jalankulkijoiden
seka pyorailijdiden paalle ajoja, mutta lisda peradnajoja, jotka ovat seuraukseltaan
lievempid kuin ristedmis-, jalankulku- tai pyéraonnettomuudet. Kaiken kaikkiaan
henkilévahinko-onnettomuuksien maara ei ole muuttunut tilastollisesti merkitse-
vasti liikennevalovalvonnan vaikutuksesta kansainvalisten tutkimusten yhteenve-
tona (CRS 2020, Elvik ym. 2009). Kuolemaan johtaneiden onnettomuuksien maa-
ran on kuitenkin arvioitu vahenevan 17 % (Elvik ym. 2009).

Seuraamisaikavalilla tarkoitetaan kahden perakkdin ajavan ajoneuvon valista
etdisyytta ajassa mitattuna. Vaarallisen lyhyiden seuraamisaikavalien automaatti-
sen valvonnan vaikutuksista ei 16ydy vaikutusarvioita. Amerikkalaisessa tutkimuk-
sessa (Wang ym. 2011) automaattista nopeusvalvontaa suorittavan kamera-auton
ldsndolo vahensi tietydmailla ylinopeuksien liséksi lyhyiden aikavalien osuutta ja
lisdsi keskimaaraista seuraamisaikavalia tilastollisesti merkitsevasti.

Linja-autokaistojen kdyton valvonnan vaikutuksia on selvitetty laajassa tutki-
muksessa (NCP 2017) Yhdysvalloissa eri kaupunkien kokemusten perusteella. Val-
vonnassa puututtiin seka linja-autokaistalla ajamiseen ettd pysakdintiin. Valvonta
tehostaa huomattavasti linja-autokaistojen toimivuutta, joka nakyy joukkoliiken-
teen matka-aikojen lyhenemisessa, paremmassa tasmallisyydessa ja luotettavuu-
dessa seka liikennointikustannusten vahenemisessa. Samalla lyhenivat odotusajat
pysakeilld ja tungos linja-autoissa vaheni, mika lisasi joukkoliikenteen houkuttele-
vuutta. Selvitys arvioi hyoty-kustannussuhteeksi linja-autossa oleviin kameroihin
perustuvalle automaattivalvonnalle 7,9 ja kadunvarsikameroihin perustuvalle 4,8.
(NCP 2017)

Viime vuosina automaattivalvonnan vaikutuksia turvavoiden kayttoon on tut-
kittu Turkissa (Ozabaran & Tasgin 2019) ja Saudi-Arabiassa (Alghnam ym. 2018).
Automaattinen lilkennevalvonta on ndiden tutkimusten mukaan lisdnnyt huomat-
tavasti turvavoiden kayttdéa ndissa maissa. Suomessa kuten monissa Pohjois-Eu-
roopan maissa turvavoiden kayttdé on hyvin yleista. Silti turvavoiden kayton lisaa-
misella olisi merkittavat turvallisuusvaikutukset, koska turvavéitd kayttamattomat
ovat huomattavasti yliedustettuina vakavissa liikenneonnettomuuksissa.

Alghnam ym. (2018) tarkastelivat my®s automaattivalvonnan vaikutuksia matka-
puhelimen kayttoon Saudi-Arabiassa. Tavoitteena on ajoneuvojen kuljettajien
tarkkaavaisuuden parempi kohdistaminen ajoneuvon kuljettamiseen ja sita kautta
likenneturvallisuuden parantaminen. Tutkimuksen mukaan autoilijat olivat 32 %
vahemman halukkaita kdyttamaan matkapuhelinta ajaessaan kuin ennen valvon-
nan aloittamista.

Viime aikoina melumaaraysten noudattamisen automaattista valvontaa on
tutkittu eri maissa. Perusteellisimmat selvitykset on tehty Iso-Britanniassa (Atkins
Jacobs 2019 ja 2020). Valvonnan odotetaan vahentavan erityisen meluavien ajo-
neuvojen kayttoa ja sita kautta ihmisten karsimia liikennemeluhaittoja. Toistaiseksi
ei ole julkaistu arvioita valvonnan vaikutuksista.



Vaylaviraston julkaisuja 18/2023 14

4 Tahtotilan muodostaminen

4.1 Taustalinjaukset ja kehityskulku

Kansallisen liikenneturvallisuusstrategian 2022-2026 mukaan turvallisen liikenne-
jarjestelman tarked osa on liikennevalvonta. Poliisi valvoo liikkennesaantéjen nou-
dattamista, liikennevalineita ja ajokuntoa seka turvaa liikennejarjestelman toimi-
vuutta. Poliisi véahentaa osaltaan lilkkenteesta aiheutuvien haittojen yhteiskunnalli-
sia vaikutuksia. Kun liikennettd valvotaan, riski jaada kiinni liikennerikkomuksesta
kasvaa. Tama vahentad houkutusta tehda rikkomuksia. Liikennevalvontaa ei kui-
tenkaan tehda vain riskikdyttdjien vuoksi, vaan kohteena ovat kaikki liikkujat. (Re-
kola ym. 2022)

Poliisin liikennevalvonnan ja -turvallisuuden ohjelman (Siséministerié 2021) mu-
kaan poliisin tehtavana on osaltaan varmistaa, etta liikennejarjestelma toimii suun-
nitellulla tavalla. Poliisin liikennevalvonnan ja -turvallisuustyén yhteiskunnallisena
vaikuttavuustavoitteena on: 1) liikennekuolemien, vakavien loukkaantumisten ja
ammattilikenteen harmaan talouden vahentaminen ja 2) liilkennerikosten ja liiken-
teessa ilmenevien rikosten ennalta estdminen, paljastaminen, selvittdminen ja syy-
teharkintaan saattaminen seka liikenneturvallisuuden yllapitaminen.

Poliisin liikennevalvonnan ja -turvallisuustydn yleisina tavoitteina on: 1) lilkkenne-
valvonta ja -turvallisuustyd on ennalta estdvaa, yhteistydhakuista ja tietojohtoista
seka muita poliisin tavoitteita tukevaa, 2) osaaminen varmistetaan, 3) tekniikkaa
hyédynnetddn tehokkaasti ja 4) poliisi viestii aktiivisesti ja vaikuttavalla tavalla.
(Sisaministerio 2021)

Poliisin liikennevalvonnalla ja -turvallisuustydlla vaikutetaan siten, etta liikennetur-
vallisuus paranee ja yhteiskunnalliset haitat vahenevat. Tahan pyritdan vaikutta-
malla erityisesti seuraaviin asioihin: 1) ajoterveys ja vireystila, 2) alkoholi, huu-
mausaineet ja laakkeet, 3) nuoret, 4) ajotavat ja ajonopeudet, 5) turvavdiden,
lasten turvalaitteiden ja suojavarusteiden kayttéminen, 6) tarkkaamattomuus (tek-
niset laitteet, mobiililaitteet, muu toiminta), 7) jalankulku, pyoraily ja suojatie, 8)
ammattiliikenne, kuljetusrikollisuus ja tieliikenteen harmaa talous. (Sisaministerit
2021)

Liikennettd valvotaan edelleen padosin poliisin henkilotyona, mutta tekniikkaa py-
ritddn hyddyntdmaan tehokkaasti myds muussa liikennevalvonnassa kuin vain no-
peusvalvonnassa. Automaattivalvonnalla voidaan vahentaa liikennerikkeita vali-
tuissa kohteissa. Esimerkiksi turvavydn kayttda ja mobiililaitteiden kayttdéa ajon ai-
kana, seka turvavalien pitamista voitaisiin valvoa automaattivalvonnan keinoin. (Si-
saministerid 2021)

Maanteilld keskeiset toimijat automaattivalvontajaksojen ja -pisteiden toteuttami-
sessa ja kaytdssa ovat poliisi, Fintraffic Tie Oy, ELY-keskukset ja Vaylavirasto. Vay-
lavirasto hankkii automaattivalvontapalvelua Fintraffic Tie Oy:lta. Vuoden 2023
alussa on paivitetty palvelukuvaukseen liitetty omaisuusjakotaulukko, josta naky-
vat tarvittavat elementit ja osapuolten kustannusvastuut eri tilanteissa.
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Automaattivalvonnan suunnittelua ja toteuttamista koskevassa vastuunjakotaulu-
kossa on 15 tarvittavaa elementtirivia ja nelja tarkastelutilannetta. Kiinteén valvon-
tapisteen laitteet ja rakenteet omistaa yhti6. Jos kohteessa on tievalaistus, sahko-
keskus on tienpitajan. Kiinteat likennemerkit omistaa tienpitdja. Valvontakohteen
rakentamisen vastuu on yhtiélla, paitsi sellaisissa kohteissa, joissa valvontapisteet
toteutetaan osana tiehanketta, jolloin maarakentamisesta vastaa tienpitdja. Huol-
tolevikkeiden ja kaiteiden seka liikennemerkkien kunnossapito on tienpitdjan vas-
tuulla. Poliisi omistaa valvontalaitteistot oheislaitteineen.

ELY-keskukset arvioivat automaattivalvonnan tarpeen omalla alueellaan, ehdotta-
vat toteutettavia valvontakohteita seka vastaavat liikenteenohjauslaitteiden pysty-
tyksestd, valvontakohteen tietojen viemisesta tiestttietojen VELHO-jarjestelmaan
ja siitd, etta huoltolevikkeen talvikunnossapito sisallytetdan maanteiden hoitourak-
kaan. Fintraffic Tie Oy kuitenkin vastaa omistukseensa jaavan valvontapisteen ra-
kenneosien osalta tiedonhallinnasta omassa tietojarjestelmassadn seka automaat-
tivalvontapisteen muusta tekniikan kunnossapidosta. Omistusjakoa tarkennetaan
tarpeen tullen eli ylla kuvattuun voi tulla muutoksia.

Kullakin toimijalla on oma toiminta- ja paatoksentekomallinsa tietojarjestelmineen,
mika on haasteellista automaattivalvonnan toteutuksen ja kdytdén kannalta. Tien-
pidon kannalta olisi hyddyllista, jos automaattivalvonta olisi kytketty tiensuunnit-
teluprosessiin samalla tavoin kuin esimerkiksi liikenteen hallinnan toimenpiteet
(Vaylavirasto 2022). Tama jantevdittaisi automaattivalvonnan suuntaamista tehok-
kaimpiin kohteisiin ja sen poistamista tapauksissa, joissa sen vaikuttavuus on mer-
kittavasti vahentynyt. Samoin olisi hyva, etta toimijoiden (poliisi, Fintraffic Tie Oy,
kunnossapitotoimijat) nykyiset tiedonhallintajarjestelmat voisivat keskustella kes-
kendan ajantasaisesti tietoturvaa unohtamatta. Tiedonhallintajarjestelmia ja toimi-
joiden valistd vuorovaikutusta tulisi kehittda sujuvan yhteistoiminnan nakdkul-
masta siten, etta jarjestelmat ja toimintamallit tukevat toimintaa.

Automaattista nopeusvalvontaa on toteutettu padosin usean kymmenen kilometrin
valvontajaksoina. Nailld jaksoilla monet valvontapisteista on sijoitettu lahelle liitty-
mid, joiden nopeusrajoitus on tyypillisesti linjaosuuksia alhaisempi. ELY-keskukset
ovat ehdottaneet automaattivalvontaa myds yksittaisiin ongelmaliittymiin, joissa
automaattivalvonta voi olla yhteiskunnalliselta kannattavuudeltaan tehokkaimpia
keinoja liikenneturvallisuuden parantamiseen.

Suurella osalla autoilijoista on nykyisin kdytettdvissa sellainen navigaattori, joka
nayttda valvontajaksolla olevien laitepylvaiden sijainnin. Talldin automaattivalvon-
nan vaikuttavuus voi heikentya kiinteiden valvontapisteiden valisilla osuuksilla.

4.2 Ehdotus tahtotilaksi

Automaattisen lilkkennevalvonnan tahtotilaan ehdotetaan seuraavaa:

- Automaattivalvonta on liikenteenhallinnan toimenpide, jonka tavoitteena
on lisata liikkenteen turvallisuutta ja sujuvuutta seka vahentaa liikenteen
ymparistohaittoja. Tienkdyttajat ymmartavat automaattivalvonnan perus-
teet ja hyvaksyvat valvonnan.

- Liikenteen ongelmien ratkaisemisessa automaattivalvonta on osa tienpidon
keinovalikoimaa. Esimerkiksi nopeusvalvontaa toteutetaan kohteisiin, joissa
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ajetaan paljon ylinopeuksia ja henkilévahinko-onnettomuuksien riski on
korkea suojattomille tienkayttdjille.

- Automaattivalvonnan tavoite on parantaa liikenneturvallisuutta kustannus-
tehokkaasti vahentamalla joka vuosi vahintaan viisi henkildvahinkoon joh-
tavaa onnettomuutta lisaa.

- Nykyisten tehokkaiksi todettujen jarjestelmien vaikuttavuutta ylldpidetaan.
Korvausinvestoinneilla pidetaan laitekanta ja anturitekniikka tarkoituksen-
mukaisena. Toimimattomat tai nykytilanteessa vadraan kohtaan sijoitetut
laitteistot poistetaan tai sijoitetaan uudelleen.

- Kiinteita valvontakohteita lisataan vuosittain liikkenneturvallisuustavoittei-
den saavuttamiseksi. Uudet kiintedt valvontapisteet ovat yhteiskuntatalou-
dellisesti kannattavia ja toteutuskelpoisia niiden asentamisen ja kayton
vaatimien resurssien kannalta.

- Jokaisen kiintedn valvontapisteen sijainnille on toteutusehdotukseen kir-
jattu liikenneturvallisuudesta ja muista valvonnan tavoitteista lahteva pe-
rustelu, joka tarkistetaan maaraajoin.

- Automaattivalvontaa laajennetaan tarvittaessa erilaisiin likennekayttayty-
misen ongelmallisiin muotoihin (turvavéiden kaytdn laiminlydnti, lyhyt seu-
raamisaikavali, linja-autokaistan luvaton kayttd, viestintavalineen kayttod
ajon aikana, jne.), kun kaytettava tekniikka on siihen riittavan kypsaa ja
jarjestelman luotettava toiminta ja vaikuttavuus on varmistettu riittavin
kenttakokein.

- Ylinopeuksien ehkaisemiseen tieosuuksilla, joilla turvallisuusongelmat eivat
rajoitu pistemaisiin kohteisiin, selvitetdan keskinopeusvalvonnan mahdolli-
suuksia.

- Automaattivalvonta on integroitu osaksi poliisin, tienpidon ja Fintraffic Tie
Oy:n prosesseja. Automaattivalvonnan tieto-omaisuuden hallinnasta sovi-
taan toimijoiden kesken siten, etta tietojen vaihto tapahtuu digitaalisessa
muodossa tietoturvallisella tavalla, ja omistus- ja vastuukysymykset on rat-
kaistu yksimielisesti. Vaihdettava tieto sisdltéda tiedot mm. pisteen kaytet-
tavyydestd, kayton yleisyydesta ja kunnossapidon tarpeesta.

- Olemassa oleva automaattivalvonta otetaan huomioon tiensuunnittelussa
ja Fintraffic Tie Oy:n rakentamissuunnittelussa. Automaattivalvonta on yksi
tienpidon likkenneturvallisuustoimenpide, jonka tarve ja laajuus selvitetadn
ja perustellaan tiesuunnitelmassa osana muita tiehankkeen toimenpiteita
tai vaihtoehtona niille.

- Automaattivalvonnan toteuttamisessa noudatetaan Vaylaviraston julkaise-
maa opasta “Liikenneturvallisuuskamerat. Tieliikenteen kiinteiden auto-
maattivalvontakohteiden suunnittelu, toteutus ja kaytto”.
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5 Automaattivalvonnan kehittaminen

Nopeusvalvontaa on kehitetty viime aikoina eri puolilla maailmaa etenkin no-
peusilmaisimien kohdalla. Perinteisten induktiosilmukoiden lisdksi kaytéssa ovat Ia-
hinna tutka, laserkeilaus ja kamerat. Tutkien ja laserkeilaimien kohdalla on tarkeaa
ilmaisinten suuntaus, jotta varmistetaan nopeusarvion oikeellisuus ja kohdistami-
nen tarkoitettuun ajoneuvoon. Kamerat kuuluvat oleellisena osana jarjestelmaan
tuottamalla tunnistustietoa ajoneuvosta rekisterikilpineen seka ajoneuvon kuljet-
tajasta.

Nopeusvalvonnassa padaosa on pistenopeusvalvontaa tien tietyssa poikkileikkauk-
sessa. Yleistymdssa on ns. keskinopeusvalvonta, jossa mitataan yksittdaisen ajo-
neuvon kayttdma aika tietylla tiejaksolla kahden mittauspisteen valilla. Keskino-
peusvalvonta vaikuttaa nopeuksiin koko valvontaosuudella ja tehostaa henkiléva-
hinkojen vahentdmisen lisaksi myds vaikutusta liikenteen energiankulutukseen.
Keskinopeusvalvonnan kayttdonotto vaatii seka tekniikan kehittymista etta lainsaa-
danndn uudistamista.

Automaattinen nopeusvalvonta on tyypillisesti yksi keino lieventaa olemassa ole-
van tienkohdan tai tiejakson havaittua liikenneturvallisuusongelmaa. Tieverkon ke-
hittamis- ja parantamishankkeissa liikenneturvallisuus pyritdan varmistamaan oi-
keilla suunnitteluratkaisuilla.

Keli- tai liikennetiedon perusteella muuttuvan liikenteenohjauksen hyoéty vahenee,
jos sen mukaan maaraytyvia vaihtuvia nopeusrajoituksia noudatetaan huonosti.
Vaihtuvat nopeusrajoitusjaksot sijaitsevat yleensa vilkkailla paavaylilla, joilla on-
nettomuuksien seuraukset voivat olla erityisen suuria. Naiden seikkojen vuoksi au-
tomaattista nopeusvalvontaa tulee kayttaa myoés vaihtuvien nopeusrajoitusten yh-
teydessa.

Automaattivalvonnan tarvetta maantietunneleissa kannattaa arvioida riskiana-
lyysin perusteella. Riskianalyysi tehdaankin ennen toteuttamista ldhes kaikista tun-
neleista, silla tietunneleita koskeva saantely (2004/54/EY, Liikennevirasto 2016)
edellyttad sellaisen tekemistd. Riskianalyysien avulla pyritédn pitdmaan vakavien
ja etenkin suuronnettomuuksien riski tunneleissa niin alhaisena kuin mita voidaan
kohtuudella saavuttaa. Tunnelihankkeelle tulee maaritelld turvallisuustavoite; kay-
tdnndn maksimirisking voidaan kayttda esimerkiksi 1,5-kertaista riskid vastaavan
tieluokan avo-osuuksien liikkennekuolema-asteeseen (likennekuolemien lukumaara
100 miljoonaa ajoneuvokilometria kohden). Jos liikenneturvallisuudessa havaitaan
ongelmia ylinopeuksien vuoksi, automaattisen nopeusvalvonnan toteuttamista tu-
lee harkita jo rakennetuissa maantietunneleissa my6s moottoritieosuuksilla.

Ajonopeuksilla ja nopeusrajoitusten noudattamisella seka taman mydta automaat-
tivalvonnalla on suuri merkitys riskien alentamisessa. Tama korostuu tunneleissa,
joissa pituuskaltevuus on vahintdan kohtalainen. Tunnelien hallinnoijat ELY-kes-
kuksissa huolehtivat tietunnelien turvallisuustilanteen seurannasta ja tekevat saan-
nollisesti vahintdan vuositasolla raportit tunneleissa tapahtuneista vaaratilanteista
ja onnettomuuksista Liikenne- ja viestintavirastolle EU-direktiivin (EUR-Lex 2004)
ja kansallisen ohjeen (Liikennevirasto 2016) mukaisesti. Tassa yhteydessa olisi
hyva tarkastaa, vastaavatko tunnelien turvallisuustilanteet alkuperdisessa riskiana-
lyyseissa tehtyja paatelmia, vai tuleeko joissakin tunneleissa tarkistaa riskianalyysit
tai harkita automaattivalvonnan kaltaisia turvallisuutta parantavia toimenpiteita.
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Tunneleissa suuaukot ovat onnettomuuksien kasaumapaikkoja ja automaattival-
vontapisteiden sijoittamisessa niiden laheisyyteen tulee olla huolellinen, ettei ai-
heuteta lisdongelmia suuaukkojen tuntumaan. Automaattivalvontaan on joissakin
tunneleissa kuten Keha I:n Mestarintunnelissa Espoossa ja valtatie 12:n Rantatun-
nelissa Tampereella varauduttu jo suunnitteluvaiheessa. Tama on hyddyllista
useimpien tunnelien kohdalla. Automaattivalvonnan tarvetta tuleekin tarkastella
yhtend mahdollisena turvallisuustoimenpiteena tunnelin turvallisuussuunnittelun
eri vaiheissa.

Seuraamisaikavalien valvonta voi tarvittaessa toteuttaa samoilla induktiosilmu-
koilla kuin pistenopeusvalvontaa. Vaihtoehtoisina ilmaisimina on kaytetty drooneja
(DataFromSky 2022). Valvonnassa on haasteellista erotella tilanteet, joissa aikavali
on tilapaisesti lyhentynyt mm. ohitustilanteen vuoksi. Toisaalta tieliikennelain 20 §
ajoneuvojen valisesta etdisyydesta on yksiselitteinen.

Liikennevalovalvontaa kannattanee kayttdad kohteissa, joissa punaista opas-
tetta noudatetaan huonosti ja joissa tdman vuoksi tapahtuu runsaasti henkiléva-
hinkoon johtavia onnettomuuksia. Toteutuksissa tulee erityisesti pitéa huolta siita,
ettd riskit peradnajoihin eivat kasva merkittavasti.

Kaistojen kadyttorajoitusten noudattaminen voisi liittyd kuorma-autojen ohi-
tuskieltoihin tunneleissa tai kimppakyyti- ja linja-autokaistojen kayttéon. Linja-au-
tokaistojen kayton automaattivalvonnan toteutustavasta tai teknisista ratkaisuista
ei ole yleista suositusta, vaan kehitys on edennyt eri suuntiin (Agrawal ym. 2013).
On kuitenkin ilmeistd, etta linja-autokaistojen kaytdn automaattivalvontaa kannat-
taa toteuttaa kohteissa, joissa kaistojen vaarinkayttd on yleista ja haittaa joukko-
likenteen sujuvuutta huomattavasti. Jarjestelman yhteiskuntataloudellinen kan-
nattavuus on arvioitu hyvin korkeaksi (NCP 2017).

Tulevaisuudessa automaattivalvontatarpeet voivat liittya itseohjautuviin autoihin.
Jos automaattiautoille varattaisiin kaistoja tai katuja, niiden kdyttéa haluttaisiin
valvoa. Joissakin tapauksissa voisi myds olla tarve kieltaa itseohjautuvien autojen
kaytto joiltakin osaa tie- ja katuverkkoa, mihin saatettaisiin tarvita tueksi auto-
maattivalvontaa.

Turvavalineiden, kuten turvavyon, tai matkapuhelinten ajonaikaisen kayton au-
tomaattivalvontaa on tehty kameroiden avulla (mm. Alghnam ym. 2018, Ozabaran
& Tasgin 2019). Kayton tai kayttamattémyyden tunnistaminen automaattisesti on
toistaiseksi haasteellista.

Ajoneuvojen tuottaman liiallisen melun automaattivalvontaa on selvitetty Iso-Bri-
tanniassa, Ranskassa ja Yhdysvalloissa (Atkins Jacobs 2019 ja 2020; Cushing
2022; Fleet news 2022; Taal 2022). Laajimmassa selvityksessa (Atkins Jacobs
2020) todettiin melun automaattivalvonnan viela vaativan lisékehitysty6ta esimer-
kiksi yksittdisten ajoneuvojen melurajojen maarittémisessa ja melua tuottavan ajo-
neuvon luotettavassa tunnistamisessa liilkennevirrasta.

Myds erilaiset paasyn saadtelyn sovellukset, kuten vahapaastoisille ajoneuvoille
varatut kaupunkialueet tai tienkaytto- ja ruuhkamaksut, vaativat kunnolla toimiak-
seen automaattista valvontaa.
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6 Nopeusvalvonnan laajentamiskohteiden
arviointi

ELY-keskukset ovat tehneet Fintraffic Tie Oy:lle ehdotuksia alueellaan toteutetta-
vista automaattivalvontakohteista. Tassa tydssa arvioitiin kaikkiaan 32 valvonta-
jaksoa ja 20 pistemaista kohdetta liittymien tai suojateiden kohdalla.

Kaikista kohteista tehtiin kesalld 2022 TARVA-laskenta, jossa toteutettavana toi-
menpiteena oli automaattinen nopeusvalvonta. Laskennasta hyddynnettiin seuraa-
vat tunnusluvut:

e HVIO-nykytila (henkilévahinkoon johtavien onnettomuuksien odotettu
maara vuodessa laskentahetkelld)

e HVIO-véhenema (automaattivalvonnan ansiosta)

e HVIO-véhenemd/laitepylvas (suhdeluku, joka korreloi ilmeisesti H/K-suh-
teen kanssa)

e KVL eli keskimaardinen vuorokausiliikenne (ajon/vrk)
e KVL-raskas

e Liikenne-suorite milj. ajon.km

¢ HVI]O-aste nykytila

e HVIO-tiheys nykytila

Edelld mainituista valittiin keskeiseksi kohteiden priorisointitekijéksi HVJO-vahe-
nema laitepylvasta kohden. Taman lisaksi tarkasteltiin etenkin HVJO-tiheytta
ja -astetta seka KVL-lukua. Kaikissa kohteissa ei ollut selvilld aiottujen laitepyl-
vaiden maara. Talldin laitepylvaiden maara oletettiin sen perusteella, etta niita on
valvontajaksolla enintdan neljan kilometrin valein.

Muutamassa kohteessa oli kyseessa nykyisella valvontajaksolla joidenkin valvonta-
pisteiden siirto, uusien pisteiden toteutus ja anturitekniikan paivitys tutkapoh-
jaiseksi. Talldin TARVA-laskennan tuottamaa onnettomuusvahenemaa pienennet-
tiin kolmanneksella.

TARVA-arvioinnin perusteella valittiin potentiaalisimmat kohteet nopeustasotarkas-
teluun. Linjaosuuksien nopeustasoja tutkittiin jaksolle osuvan LAM-pisteen tietojen
perusteella. Pistemadisia valvontapisteita analysoitiin GPS-pohjaisen nopeusdatan
avulla.

Tarkastelujaksoksi paatettiin 1.4.2021 — 30.9.2021. Viikonpaivista tarkasteluun
otettiin mukaan tiistai, keskiviikko ja torstai. Tarkastelun aikaikkunoina kaytettiin
aamuliikennetta 6-9 ja iltapaivaliikennettéd 15-18. GPS-tietoldhteen datasta rajat-
tiin pois ammattikuljettajia koskevat havainnot. GPS-pohjainen tietolahde kattaa
noin 5-15 % ohittavasta liikennevirrasta, mitd voidaan pitaa riittdvana otantana
kuvaamaan kohteen nopeustasoja. GPS-pohjaisia nopeustietoja ostettiin kaupalli-
selta toimijalta.

V85 tarkoittaa nopeutta, jonka 85 % tienkadyttdjista alittaa. V85-nopeutta on pe-
rinteisesti kaytetty liikkenneturvallisuustdissa ylinopeuksien arvioinnissa.
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Linjaosuuksien nopeustiedot kerattiin LAM-pisteiden historiatietojen pohjalta. LAM-
pisteelle laskettiin raakadatan pohjalta seuraavat tunnusluvut molemmille suunnille
aamu- ja iltapaivaliikenteelle:

e Keskinopeus (km/h)

e Keskinopeus, henkild- ja pakettiautot (km/h)

e V85 (km/h)

e V85 henkil6- ja pakettiautot (km/h)

¢ Ylinopeutta ajavien osuus, henkil6- ja pakettiautot (%)

e YIi 15 km/h ylinopeutta ajavien osuus, henkild- ja pakettiautot (%)

Pistemaisten kohteiden nopeuksien tarkastelussa kaytettiin GPS-tietoihin perustu-
vaa tietolahdettd. Dataa haettiin valvontakohteen ympariltéd noin yhden kilometrin
mittaiselta tarkastelujaksolta. Tarkastelujakso jakautuu joukkoon tiesegmentteja,
jotka maaraytyvat tietolahteen karttapohjan perusteella. Tietoldhteen puolesta jo-
kaiselle tiesegmentille on laskettu kerdttyjen GPS-havaintojen pohjalta mm. keski-
ja mediaaninopeus, havaintomaarat seka persentiilinopeudet. Segmentin ominai-
suustietona on nopeusrajoitus, jolla ei ole vaikutusta GPS-havaintojen pohjalta las-
kettuihin suureisiin. Pistemaisille kohteille maaritettiin seuraavat tunnusluvut mo-
lemmille suunnille aamu- ja iltapaivaliikenteelle:

e Keskinopeus henkild- ja pakettiautot (km/h)
e V85 henkil6- ja pakettiautot (km/h)
e Ylinopeutta ajavien osuus henkil6- ja pakettiautot (%)

e Yli 15 km ylinopeutta ajavien osuus henkilé- ja pakettiautot (%)

Pistemaiset kohteet sijaitsivat liittymissa tai linjaosuuksilla. Tulosjoukosta valittiin
soveltuvimman segmentin tunnusluvut. Liittymien Iaheisyydessa valittiin tulosuun-
nassa lahin tiesegmentti (pituus vahintaan 40 metrid) ajosuunnan perusteella. Avo-
osuuksilla valittiin segmentti, jolle kohde osuu tieosoitteen perusteella.

Linjaosuuksille ja pistemaisille kohteille laskettiin molempien suuntien aamu- ja il-
tapaivaliikenteen henkild- ja pakettiautojen v85-nopeuden keskiarvo, jota verrat-
tiin nopeusrajoitukseen. Vertailussa kaytetty nopeusrajoitustieto otettiin Digiroa-
dista.

Huomattavan HV]O-vdaheneman lisaksi kohteissa tulee olla ylinopeusongelma,
jonka mittana kaytettiin v85-nopeutta. Taman tuli olla vahintddn 10 km/h
suurempi kuin nopeusrajoitus.
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7 Ehdotetut valvontakohteet

ELY-keskusten ehdottamien valvontakohteiden jaksot ja pisteet priorisoitiin erik-
seen taulukkojen 1 ja 2 mukaisesti. Tiejaksoja ja pistemdisia kohteita kuvaavat
vaikuttavuusarviot eivat ole suoraan verrannollisia keskendén, vaan taulukoissa
voidaan vertailla tiejaksoja toisiinsa ja pistemadisia kohteita toisiinsa. Taulukoissa
kohteet on asetettu prioriteettijarjestykseen sen mukaan, mika on niiden tehok-
kuus henkilévahinko-onnettomuuksien vdhentamisessa suhteessa valvontalaite-
pylvaiden maaraan, joka puolestaan korreloi hankkeen kustannusten kanssa. II-
moitettu laitepylvdiden maara voi vielda muuttua rakentamissuunnittelun yhtey-
dessa. Lisaksi kohteen toteutuskustannusarvio tarkentuu rakentamissuunnittelun
yhteydessd, kun selvidvat tarvittavat sahko- ja tietoliikenneyhteydet, huoltolevik-
keet jne. Hankkeiden lopullinen priorisointi toteuttamispaatoksia varten kannattaa
tehda vasta sitten, kun edella mainitut hyétyihin ja kustannuksiin olennaisesti vai-
kuttavat tekijat ovat tiedossa.

Taulukkoja 1 ja 2 tuleekin pitda lahinnd rakentamissuunnittelun jarjestyksena.
Kohteiden edistamisvalmiutta tulee tarkastella vuosittain ja paattaa erikseen, mitka
kohteet etenevat rakentamissuunnitteluun ja mitka toteutukseen. Kaksivaiheinen
paatdksenteko antaa tarvittaessa mahdollisuuden keskeyttdaa hanke tai muuttaa
sen laajuutta.

Paatos seuraavana vuonna toteutettavista kohteista tehdaan vuosittain. Tassa sel-
vityksessa tarkasteltujen kohteiden lisaksi ELY-keskuksilta voi tulla uusia esityksia
akuuteista kohteista, joiden prioriteetti tulee arvioida samalla tavoin. Fintraffic Tie
Oy:n suunnitteluresurssit voivat vaikuttaa rakentamissuunnitelmien laatimismah-
dollisuuksiin ja -nopeuteen. Vuosittaisessa paatdksenteossa voidaan ottaa huomi-
oon lainsaadanndn ja tekniikan kehitys seka maankdyton paikalliset muutokset,
jotka vaikuttavat turvallisuustoimenpiteiden ja automaattivalvonnan eri muotojen
tarpeeseen.

Valvontapisteiden toteutustapa vaikuttaa kustannuksiin. Priorisoinnissa kaytetty
laitepylvdan keskimaardinen kustannus 20 000 € kuvaa tiejaksototeutuksen keski-
maaraista valvontapistekustannusta, kun tieosuudelle on asennettu yli 10 laitepyl-
vasta. Yksittdisen tai yksittdisten kohteiden toteutuksessa tuo keskihinta on korke-
ampi, ellei niiden toteutuksia voida kytkea yhteen yksikkdhinnan alentamiseksi.
Hanke pitdisi saada myds urakoitsijoille houkuttelevaksi, ja lisdksi rajalliset suun-
nittelu- ja rakennuttajaresurssit tulisi saada riittdmaan. Urakoitsija pystyy hinnoit-
telemaan hankkeen edullisemmin, kun kokonaisuus on toteutuskelpoinen esim.
tydmaalogistiikan ja aikataulun osalta. Taman vuoksi valvontapisteita olisi hyva
toteuttaa alueellisesti kohdepaketteina. (Nykanen 2022)
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Taulukko 1. Automaattisen nopeusvalvonnan tiejaksomaiset kohteet

prioriteettijarjestyksessa. Oranssilla varilla merkityt luvut on arvioitu tyon

yhteydessd silloin, kun ELY-keskusten tuottamia lukuja ei ollut kdytettdvissa —

HVJO-véhenemd toteutuksen sisallon perusteella. Kustannusarvio perustuu
yksikkokustannukseen 20 000 €/valvontapiste (ilman poliisin laitteistoa), joka

valvontapisteiden lukumdédérd ja kustannusarvio osuuden pituuden perusteella ja

perustuu vuoden 2019 arvioon toteutuskustannuksista.

Vt 4, Koskela - Keha Il ja vt 7

Pituus

n

priorisointi

Valvonta-
laitt. Lkm

Kustannus-

arvio (€)

Toteutus-
valmius, arvio

Kun RS tehty (sijainnit

HVIO-
vihenemi

HVIO-viih/

valvonta-

laitteisto

KvL

HVIO-tiheys

nykytila

V85-ka

(LAM)

uup o 9773 38 5 100 000 1,428 0,286 46553 7306 106 100
lakomaki tiedossa)
UUD Kt 51, Salmisaari - Kivenlahti | 17284 78 12 240 000 Kun “St";“’ [‘:“"‘""'l 2,122 177 42005 61,35 a2 80
iedossa
KES [Vt9, Kanavuori - Hankasalmi | 50313 s/5 6 120000 Kun RS tehty {vaatii ensin 1,049 175 6458 1043 92 80
KES_|Vt4, Aanekoski- Pihtipudas | 81209 1/5 1 220000 2022 (RS valmis) 1,427 0,130 4509, 879  ® 80
VAR |Vt 8 Turku - Pori | 127696 17 23 400 000 2022 (RS valmis) 2,72 0,118 8583 15,97 ]
LAP |kt 79, Rovaniemi - Levi 167845 1/3 12 280000 MRS temz(;';‘)""" selviavat 1,393 0,099 19921 4,15/ 92 80
uup |KE45, Torpparinmaki-Keha | o8 R 20000 Kun RS tehty (sijainnit 03t o088 c2ss P w©
I tiedossa)
Kun RS tehty (sijainnit
UUD |Vt 3, Kaivoksela - Keha Il 3400 48 5 100 000 o) 0,438 0,088 44761 6441 90 80
POP |Vt 27, Kalajoki - Haapajarvi 85885 14 17 340 000 fun Ri‘e‘:" (SJ‘“‘""" 1,447 0,085 3656 8,42/ 107 100
iedossa
. ) Kun RS tehty (vaatii ensin
VAR [kt 43, Uusikaupunki - Eura 61089 57 16 320000 1,240 0,078 3842, 1015 91 80
sijoitussuunnitelmat)
) ] Kun RS tehty (vaatii ensin
POS (Kt 72, Mikkeli - Haukivuori 37366 3/s 5 100 000 ' ! 0,386 0,077 2102, 517 108 100
nitelmat)
var |Mt180 (saaristotie), Kaarina-| . . 150000 | Yun RStehty (vaatil ensin = 0073 . aot N
Korppoo sijoitussuunnitelmat)
Kun RS tehty (vaatii ensin
EPO [Vt 19, Lapua - Voltt 40171 2s u 220000 sijoitussuunnitelmat ja 0,768 0,070 4863, 955 104 100
kameramasratiedon)
pos |1 7% Pleksimiki- 35661 /5 4 80000 Kun RS tehty {vaath ensin 0,276 0,069 1888 387 108 100
suonenjoki sijoitussuunnitelmat)
pyp Mt 120, Malminkartano - 4200 2/8 6 120000 Kun RS tehty (sijainnit 0,392 0,065 18448 26,63 &7 60
Kehi Il tiedossa)
KAS [Vt6, Imatra - Sirkisalmi 56449 33 16 320000 Kun RS tehty vaati ensin 1,018 0,064 3972 9,01, 105 100
sijoitussuunnitelmat)
Kun RS tehty (vaatii ensin
EPO [Vt 18, Seinjoki - Ahtari 84 464 4/s 2 440 000 sijoitussuunnitelmat ja 1372 0,062 3589, 812 100 100
kameramairatiedon)
Kas |Mt387, Lappeenranta - 57962 2/3 1 220000 Kun RS tehty {vaatii ensin 0,661/ 0,060 2172 5,70 107 100
Vaalimaa nitelmat)
Kkes |VE18aVE23, dyvaskyla - 92783 45 24 480 000 Kun RS tehiy {vaath enisin 1,370 0,057 3369 7,40, 99 100
Keuruu | sijoitussuunnitelmat)
vap V10 Turku-Kesk Ti(ELYn | . = 150000 Kun RS tehty (sijainnit 01 0057 00 as 108 00
raja) tiedassa)
Kun RS tehty (vaatii ensin
EPO [Vt28, vt 8- Eskola 9516 5/5 10 200 000 sijoltussuunnitelmat ja 0,555 0,056 a13s 702 @ 80
kameramairatiedan)
van vz.1]1,u\m|a “Sastamala (ECm| . " 280000 | Um S tehty (vaati ensin 0769 0055 a2ss Y 0
raja Y
vag |Mt 192 (Kustavintie) Ralsio - | o . = 30000 | Kum S tehty [vaatii ensin - 0053 1ot 12 R
Taivassalo sijoitussuunnitelmat)
Kun RS tehty (vaatii ensin
EPO (KL 67, Teuva - Kurikka 55792 3/s 1 280 000 sijoitussuunnitelmat ja 0,723 0,052 2856, 648 106 100
Ve23, mt 477 Kun RS tehty (vaatii ensin
POS |(Poytalahdentie) - vt 9 19503 2/5 4 80 000 L i 0,202 0,050 2004 517 108 100
e sijoitussuunnitelmat)
(Viinijarvi)
kas |Vt 13 Savitaipale - 37865 13 10 200 000 Kun RS tehty (sijainnit 0,434 0,043 2781 573 107 100
Lappeenranta tiedossa)
VAR Kt 40, Raision kohta 1011 47 3 60000 Kun RS tehty (Bainnit 0,070 0,023 29437 34,74 0
tiedossa)
wup |ME101 (Keha 1), Keilaniemen | - ) soog0 | Perieeticessa 2022 fience 0040 0020 22020 we  n w©
tunneli | jotain pitsa viela suunnitella
LAP [Vt 21, Karesuvanto - Kilpisjrvi| 110798 33 16 320000 Kun RS tehty [vaati ensin 0,229 0,014 439 1,03 0
| sijoitussuunnitelmat)
pos K72 Lamminmaki- 5252 45 4 80000 Kun RS tehty [vaatii ensin 0,055/ 0,014 2886 527 106 100
Pieksimaki sijoitussuunnitelmat)
wup |Vt L Lommila (Keh 1 s/ \ 20000 Kun RS tehty (sijainnit oona e I 1596 R

sisapuoli)

tiedossa)
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Taulukko 2. Automaattisen nopeusvalvonnan pistemaiset kohteet
prioriteettijarjestyksessa. Kustannusarvio perustuu yksikkokustannukseen 20 000
€/valvontapiste (ilman poliisin laitteistoa), joka perustuu vuoden 2019 arvioon
toteutuskustannuksista.

HVIO-vih/

ELY-kohtainen  Valvonta- Kustannus- Toteutus- HVIO- valvonta- HVIO-tiheys  V85-ka Nopeus-

ELY Kohde Pituus priorisointi _laitt. lkm arvio valmius, arvio vihenemi laitteisto  KVL nykytila (GPS-data) _ rajoitus
poP VllD,’m-lESIDO (Vaalantie) / . 24 N 40000 Kun RS tehty (sijainnit 0,008 0,049 25821 122,26 - 50
sammaltie liittyma tiedossa)
iR |M130/ Hulikanmutka . o8 . 20000 Kun RS tehty (sijainnit 0027 0027 o398 s 80 w©
littyma tiedossa)
piR |1t/ Keadlittyma, . 3/8 2 40 000 Kun RS tehty (sijainnit 0,050 0,025/ 3330 62,00 100 80
Kiikainen tiedassa)
Mt 148 (Nesteentie], Kulloon
!
UUD |koulukeskuksen kohdan - 18 1 20000 2022 [k":_;r":::]" tolpan 0,020 0,020 3561, 24,50 7 50
i
suojatie
VE1Z, mt 13980 [Keskustie] ja Kun RS tehty (sijainnit
PIR  [mt 322 (Palksineentie) - 5/8 2 40000 . ed:gé]‘ 0,038 0,019 6484, 4768 90 80
littumit !
' -
PR |Vt12/ Pispalan valtate ) e . 20000 Kun RS tehty (sijainnit 0017 0017 22302 2005
liittyma tiedossa)
KES [Vt 4, Jyvaskylin kohta - /s 2 40000 fun Rsﬂ:’:::s‘:]"a'"”“ 0,030 0,015 24740 38,08, 86 70
Mt 130/ mt 13773 Kun RS tehty (sijainnit
PIR |[[Lastustentie] / Kausjarventie | - 4/8 2 40000 edossa) 0,029 0,014 6398 3616 90 80
littyma
T18/ mE 16685
KES |(Ruokkeentie) / Taka- . 2/s 2 40000 2022 (RS valmis) 0,027 0,013 6655, 680 80 50
160/ mt Kun RS tehty (sijainnit
PIR |{Pihlajalahdentie] / mt 14315 - 7/8 2 40 000 ed Y ]" it 0,025 0,012 2173 31,23 77 60
iedossa
(T e paaferte -
» . Kun RS tehty (sijainnit
PIR |littyms, Pispantalli . 4/8 2 40000 0,024 0,012 6308 3047 85 70
tiedassa)
- —
pos |V123/KE57 littyma, us 5 10000 Kun RS tehty [vaati ensin 0020 0010 157 - w©
Pieksimaki sijoitussuunnitelmat)
Wt / mt 7260 (Olis] litt Kun RS teht it
EPO / mt 7260 (Blis) littyms, - 3 2 40 000 un RS tehty (sijainni 0,020 0,010 4228 2515 84 80
Bling tiedassa) |
PR |VE9/ Havialantie / Ratatie ) e ) 20000 Kun RS tehty (sijainnit 0014 0007 10601 w0l 92 o
littyma tiedassa) |
LAP |Vt 4/ Etappitie littyma - 2/3 1 20000 fun Rslf::::::]"""”" 0,006] 0,006] 7253 7,84 83 60
PIR Kt EEIMVarkku\anhE] . 88 1 20000 Kun RS tehty (sijainnit it 0,005, 0,005 5177 6,42 a7 ™
Karvilantie liittyma tiedossa)
poP vt 22 I.Sa-asken-suonlle]' . 34 N 40000 Kun RS tehty (sijainnit 0,006 0,003 8290 781 7 .
Lukantie liittym tiedassa)
Vt 12, mt 13980 (Keskustie) ja Kun RS tehty (sijainnit
Jjai
PIR |mt 322 (Palkaneentie) - 5/8 2 40 000 I\edussa]l 0,004 0,002/ 6439 534
liittymat.
Kt 56 / kt 58 / mt 347 Kun RS tehty (sijainnit
PIR |(Himeentie) liittyma, - /8 2 40000 un . :d::::]"'"”' 0,003 0,002/ 2171 4,24 80 60
Mustalahti )
[Vt's / mt 888 (Sotkamantie) / Kun RS tehty (sjainnit
- 4/4
POP |t 8881 (saukontie) littyms 4 2 40000 tiedossa) 0.0 — 86 29 0

Vaikka useissa kohteissa valvontapisteitd on keskimaarin neljan kilometrin valein,
joillakin vahaliikenteisilla teilla valvontapisteité on selvasti harvemmin. Automaat-
tivalvonnan turvallisuusvaikutus luultavimmin pienenee valvontapisteiden tiheyden
vahentyessa, mutta talle pienenemiselle ei ollut kaytettavissa luotettavaa arviota.
Toisaalta teill, joilla on sama valvontapistetiheys, ylinopeuksien automaattivalvon-
nan vaikuttavuus on luultavasti suurempi vahaliikenteisella tiella kuin vilkasliiken-
teisella tielld, jolla ruuhka-aikoina on vahemman ylinopeutta ajavia ilman valvon-
taakin.
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8 Esille tulleita kehittamistarpeita

Pitkajanteisen valvontakohteiden toteuttamissuunnitelman laatiminen edellyttaisi
tarkkaa tietoa toteutusten kustannuksista ja vaikutuksista. Kustannusten riittédvan
tarkka arviointi edellyttaa rakentamissuunnittelua eli vuotuiseen toteutuspaatok-
seen kannattaa ottaa vain sellaisia kohteita, joista rakentamissuunnitelma on ole-
massa.

Tyon yhteydessa kaytettiin arkipadivisin vilkkaan liikenteen aikana kerattya no-
peusdataa tarkistettaessa ylinopeusongelman suuruutta. Tdman valinnan seurauk-
sena joillakin hyvin vilkkailla vaylilld ylinopeusongelma ei tullut juurikaan esille
ruuhkautuvien olosuhteiden vuoksi. Nopeusvalvonnan toteutuskohteita valittaessa
kannattaa tulevaisuudessa kerata nopeusdataa myds hiljaisen liikenteen aikana.
Yleensakin tiedonkeruun tulee kohdistua ajankohtiin, paikkoihin, ajosuuntiin ja ti-
lanteisiin, jotka kuvaavat automaattivalvonnalla ratkaistavaa ongelmaa mahdolli-
simman hyvin.

Automaattivalvonnan eri toimijoiden tulisi mahdollisimman tarkasti maarittaa yh-
dessd ne minimivaatimukset, joilla ELY-keskusten esittdmat kohteet otetaan
Fintraffic Tie Oy:n rakentamissuunnitteluun. Rakentamissuunnittelu voisi edeta
vaiheittain niin, ettd ensimmaisessa vaiheessa selvitettdisiin valvontapisteiden
alustava sijoittelu, toteutettavuus ja rakentamiskustannukset. Varsinaisen raken-
nussuunnittelun aloittamisesta tulisi tehda uusia paatos, jos kohde poikkeaa mer-
kittavasti esiselvityksesta tai ei enda tayta suunnitteluperusteiden vaatimuksia.

Esille tuotiin ajatus, ettd automaattivalvonnan toteuttamista ja laajuutta voitaisiin
ohjata erikseen madritettavilla palvelutasoilla. Esimerkiksi I-luokan automaattival-
votuilla teilld olisi valvontapisteita tiheammin kuin II-luokkaan kuuluvilla teilld. Pal-
velutasoluokkiin voitaisiin kytked mm. erilaisia kdytettédvyyden vaatimuksia, kuten
toimintavarmuus ja vasteaika vikatilanteissa.

Myds muita kuin ajonopeuksiin liittyvia automaattivalvonnan tapoja tulee kehittaa.
Turvavodiden kaytdn ja viestintavalineiden ajonaikaisen kasittelyn automaattival-
vontaan riittdvan luotettavaa kamerakuvan tulkitsemistekniikkaa on ilmeisesti laa-
jalti saatavilla ja tdman tekniikan toimivuutta olisi syyta selvittda pilotoimalla. Pi-
lottien jalkeen voidaan tehda paatelmat tallaisten ratkaisujen toteutuksesta Suo-
messa. Jatkossa tarvitaan niitéd koskevaa ohjeistusta ja menettelyt kohteiden jar-
jestelmalliseksi toteuttamiseksi. Tama vaatii uusien valvontalajien tarpeiden ja tek-
niikan kypsyyden seurantaa ja selvittelya tulevien kehittdmissuunnitelmien tueksi.
Keskinopeusvalvontakin edellyttda vield paljon taustaselvittelya.

Automaattisen nopeusvalvonnan turvallisuusvaikutuksista on tehty jo useita tutki-
muksia Suomessa, mutta nopeusvalvonnan vaikutuksista liikkenteen energiankulu-
tukseen erikseen polttomoottori- ja sahkdautoilla olisi hyva saada maarallista tie-
toa. Samassa yhteydessa kannattaa selvittaa vaikutukset hiukkas- ja kasvihuone-
kaasupaastoihin.

Myodnteista mielikuvaa automaattivalvonnasta tulee pitaa ylla viestimalla yleisdlle
aktiivisesti valvonnan perusteista ja hyodyista.

Toimijoiden tulisi yhdessa arvioida liikenteen automaattivalvonnalle tavoitelaajuus.
Liikenneonnettomuuksien, valvottavien ongelmien yleisyyden ja liikennemaarien
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kautta olisi haettava sellainen maara valvottavia kohteita ja osuuksia, ettd auto-
maattisen valvonnan potentiaali saadaan kustannustehokkaasti hyddynnettya. Uu-
sien ja parannettavien kohteiden toteutuskustannusten liséksi tassa tulee ottaa
huomioon tavoitetilanteen vaatimat yllapitokustannukset ja korvausinvestoinnit.
Selked tavoite mahdollistaisi my6s pidemman tahtdimen toteutusohjelman laatimi-
sen.

Olisi hyodyllista selvittaa, miten ylinopeudet jakautuvat automaattisen nopeusval-
vonnan tiejaksoilla, seka miten ylinopeuksien jakauma riippuu automaattivalvon-
tapisteiden sijainnista ja tiheydesta.

Automaattivalvonnan vaikutusten seurantaan tulisi kehittaa ja ottaa kayttéon va-
kioluonteinen menettely, jonka avulla voitaisiin alhaisin kustannuksin olemassa ole-
viin tilastoaineistoihin perustuen tarkastella esim. nopeus- ja turvallisuustilanteen
kehittymistd automaattivalvontajaksoilla suhteessa muihin vastaaviin tiejaksoihin.

TARVAnN automaattivalvontatoimenpiteita ehdotetaan taydennettaviksi erimerkiksi
valvontajakson pidentamisen, laitepylvdiden tihentamisen, anturitekniikan muu-
toksen, seka jakso- ja pistetyyppisten toteutusten erottamisen muodossa, jos tie-
topohja toimenpiteiden vaikutuskertoimille pystytdan maarittamaan.
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