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Selvityksen teemat

1. Mika on voimassa olevien eri saantelykehysten (IMO:n, EU:n ja kansallinen sdantely) valinen suhde
Itameren eri alueillamahdollisesti suoritetuissa erilaisissa kokeiluissa ja pilotoinneissa?

2. Mika on voimassa olevan koealuesaantelyn (IMO:n, EU:n ja kansallinen) nykytila? Miten voimassa oleva
saantely mahdollistaa tai estaa Itameren koealueen rakentamista ja hyodyntamista seka siella suoritettavia
kokeiluja ja pilotointeja eri ltameren alueilla, toimintaymparistoissa seka automaatiotasoilla?

3. Miten sdantelya (IMO:n, EU:n ja kansallinen) pitdisi muuttaa, jotta kokeilut mahdollistuisivat? Millaisia
vaikutuksia Itameren koealueesta voisi olla saantelylle? Minkadlainen automatisaation tasomaarittely olisi
tarkoituksenmukaisin Itameren koealueella suoritettavia kokeiluja ja pilotointeja varten?

4. Millainen viitekehys tukisi parhaiten merenkulun dlykkadiden ja automatisoitujen jarjestelmien ml.
algoritmien lapinakyvyytta ja vastuita (accountability, liability)?
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Koealuesaantely

1. Selvitetddn, sallisiko voimassa oleva IMO:n tekninen sddntely autonomiset alukset ja mika merkitys
autonomisuuden eri tasoillaolisi.

2. Selvitetaan, voidaanko Itamerelle perustaa koealue voimassa olevan sdadntelyn puitteissa.
(Merialueet, satamavaltiotoimivalta)

3. Selvitetaan, kuinka laajalti rantavaltiot voivat testialueiden suuntaviivojen nojalla poiketa minivaatimuksista
testialueella.

4. Nelja skenaariota:
1) Sisdvesiliikenne (esim. lossi saaristossa)
2) Kotimaanliikenne/saaristo (esim. Hanko-Rauma)
3) Kahden maan vilinen liikenne (esim. Helsinki-Tallinna)
4) Itameriliikenne (esim.Suomi-Saksa)
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Alustavat paatelmat

1. Automaation eri tilaiset toteutukset johtavat erilaisiin oikeudellisiin haasteisiin (esim. etdohjaus — autonomia).
2. Suoranaiset sdaantoristiriidat ovat harvinaisia (kv-sddannot ovat toiminnallisia).

3. Mahdollisuus poikkeaviin jarjestelyihin vaihtelee myods operointialueen mukaan (kv-merioikeus ja IMO:n
yleissopimukset, esim. SOLAS, STCW).

4. Oikeudellisten haasteiden maaraa voidaan kontrolloida valitsemalla operointialue ja autonomian taso oikein. Jattamalla
ainakin yksi henkilo alukseen koeajon ajaksi monelta haasteelta valtytaan kokonaan.

5. Uudet IMO:n MASS kokeilusuuntaviivat mahdollistavat joustavammat tulkinnat myos kv-liikenteessa.

6. Pitkalla tahtdimella tarkein saantelytaso muutokseen on IMO:n sopimukset (UNCLOS ja kansallinen lainsdaadanto
seuraavat luontevasti). Kehyksena uusi SOLAS luku?

7. Suurimmat sdantelyhaasteet liittyvat uusiin vaatimuksiin (esim. e-tahystys, tietoliikennevaatimukset, autonominen
paatoksenteko, redundanssijne.).
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Automatisoidun merenkulun vastuusaanno

Selvitetaan ja kuvataan merenkulun autonomisten jarjestelmien todenndkoista teknista toteutusta ja
pyritadn erityisesti hahmottamaan alajarjestelmissa kaytettavien algoritmien keskeiset ominaisuudet.

Selvitetdaan ja kuvataan merenkulkuympariston erityispiirteet ja pyritaan hahmottamaan ympariston
erityispiirteiden merkitysta jarjestelmien suunnittelulle ja toteuttamiselle.

*  Haastattelujen perusteella vaikuttaa siltd, etta merenkulkuympariston erityispiirteiden merkitys ei ole
erityisen suuri. Tiedonsiirtokapasiteetti on kuitenkin merkittava rajoite automaation lisiamisessa.
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Autonominen navigointijarjestelma
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Automatisoidun merenkulun vastuusaanno

Selvitetdaan ja kuvataan, ketka tulevat todennakoisesti tuottamaan jarjestelmat ja minkalaisia sopimus- ja
tuotantojarjestelyja tullaan todennakoisesti kayttamaan.

. Haastattelujen perusteella vaikuttaa silta, etta automatisaatio vaikuttaa todennakodisesti toimialan
rakenteisiin ja toimintatapoihin: navigointi saatetaan ostaa palveluna teknologiatoimittajalta, joka
maarittelee aluksen teknisen toteutuksen

Pyritdaan tunnistamaan eri alajarjestelmien algoritmisiin komponentteihin liittyvat saantely- ja eettiset
ongelmat ja hahmottamaan tapoja varmistaa eettinen suunnittelu.

. Eettisia ratkaisuja tehdaan jarjestelmien suunnitteluprosesseissa jatkuvasti. Niita Il3hestytaan
insindorivetoisesti.

*  Haastateltavat ovat kannattaneet kansainvidlisen, valtioiden hallitseman simulaatioympariston
rakentamista autonomisten laivojen hyvaksymisprosessia varten.
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Autonominen navigointijarjestelma
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Automatisoidun merenkulun vastuusaanno

Eettisia kysymyksia:
1. Mita dataa halutaan kerata? Minkalaisten objektien havainnointiin ja tarkkuuteen pyritaan?
2. Minkalaisiaolioita konenakojarjestelman opetetaan tunnistamaan? Mita olioita maailmassa voi olla?

3. Konenadkojarjestelmat tuottavat epavarmaa tietoa ympadristosta. Malli voi esimerkiksi tunnistaa jonkin
testidatasetin kohteet 80 prosenttisesti, mutta testidatasetti ei valttamatta kerro mitaan mallin
tosiasiallisesta toimintakyvysta. Kuinka luotettavia konenakoéjarjestelmien on tarkoitus olla? Miten niiden
luotettavuutta voidaanylipaataan arvioida?

4. Mitennavigointipaatoksenteko rakennetaan? Navigaatioriskien hyvaksyminen vs. riskien ennaltaehkaisy?
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Automatisoidun merenkulun vastuusaanno

Selvitetdan autonomisen merenkulun todenndkoiset datavirrat ja kartoitetaan tapoja, joilla tietovirtoja
voidaan hallita.

Kartoitetaan merenkulun nykyinen vastuusaantely niilta osin kuin se on relevanttia autonomisten alusten
vastuukehyksen kehittamisen kannalta.

*  Vastuusaantely on merilaissa, vahingonkorvauslaissa ja tuotevastuulaissa. Lisaksi sopimukselliset
jarjestelytvaikuttavat vastuunjakoon.

Selvitetaan ja kuvataan vastuusadntelyn vaihtoehtoja autonomisten jarjestelmien eri tuotanto- ja
operointiskenaarioissa.

Vastuusaantelyn kenttda on hajanainen. Kansainvdlinen vyleissopimus on toivottava joskin
epatodenndkodinen tapa jarjestdaa saantelyongelmat. Valtionsisdisesti olisi hyodyllista saataa
laivanomistajien ankarasta vastuusta kolmansille aiheutuneista vahingoista.
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