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Hakijan esittama kuvaus hankkeen sisallosta

Hankkeen tavoitteena on kehittda ajoneuvo-, tydkone- seka laitevalmistusalan koulutusta ja lisata uusien
teknologioiden osaamista, erityisesti kuljettajaa avustaviin jarjestelmiin sekd autonomiseen ajamiseen
liittyvien teknologioiden kayttoonottamisen ja niiden kehittdmisen osalta. Ajoneuvo- ja tydkonealalla on
teknologiamurroksen vuoksi tarve jatkuvaan oppimiseen ja itsensa kouluttamiseen. Yritysten
tulevaisuuden osaamistarpeet luovat pohjan sille tekemiselle, jota koulutus- ja tutkimusorganisaatiot
ajoneuvo- ja tydkonepuolella tekevit. Jollei kehityksen mukana pysyta, koulutus ei vastaa siihen
tarpeeseen, jota yritysten tyontekijoilta tullaan jatkossa alalla odottamaan. Tydeldmaldhtoisyys on
tarkedssa roolissa ajantasaisten teknisten aineiden opetuksessa ja sitd pyritadn tdman hankkeen myota
kehittdamaan eri organisaatioiden osalta. Hankkeessa tarjotaan uusinta alan koulutusta yritysten
henkildstolle pilottimaisina testikoulutuksina. Lisdksi koulutussisdltdja kehitetdaan siten, ettd hankkeen
tuloksena saadaan uusia opetussisaltoja ja koulutuspolkuja hyédynnettavaksi hankkeen jalkeen osana
koulutustoimijoiden normaalia toimintaa. Hankkeessa varmistetaan jatkuvan oppimisen mahdollisuus
paadosin ajasta ja paikasta riippumattomien opetusmenetelmien laajamittaisen kayttéonoton muodossa.

Hankkeen kohderyhmana ovat Oulun yliopiston, Oamk:n ja OSAO:n opettajat, tutkijat seka muut henki-
16t, jotka tyoskentelevat toimilaite-, ajoneuvo- ja tydkonetutkimuksen, yritysyhteistyon tai laitteisiin seka
ajoneuvoihin liittyvien ohjelmistojen tai oppimisymparistdjen parissa, alueen maanviljelijat ja koneura-
koitsijat seka myos muiden oppilaitosten henkilosto, jotka toimivat AR/VR ja autonomisen ajoneuvo-
hallinnan parissa. Tarkedna kohderyhmana ovat ajoneuvojen tai tydkoneiden osien tai niiden osajar-
jestelmien tuotekehityksen, kunnossapidon tai testaamisen kanssa tyoskentelevat henkilot.
Yritysyhteisty® on tarkea osa hanketta ja hankkeessa tarjotaan koulutuksia, joihin laitevalmistus,
ajoneuvo- ja kuljetustekniikan pk-yrityksissa tyoskentelevat henkilot voivat osallistua. Kohderyhmaan
kuuluvat myo6s tyottomana olevat teknisen pohjakoulutuksen saaneet henkil6t, joiden osaamista voidaan
hankkeen pilottikoulutusten avulla paivittaa. Pohjakoulutus voi olla ammattiopisto, ammattikorkea- tai
yliopistotasoinen.

Konkreettiset toimenpiteet:
Tyopaketti 1. Hankkeen hallinto, raportointi, tiedottaminen ja julkisuus (Oamk)




Laaditaan toiminta- ja talousraportit ja seurataan indikaattorien toteutumista. Ohjausryhman kokouksia
pidetdaan saannollisesti. Jarjestetdaan verkostoitumis- ja tiedotustilaisuuksia Linnanmaalla kohderyhmille,
kuten yrityksille, koulutus- ja tutkimuslaitoksille seka julkisille organisaatioille. Hankkeesta tiedotetaan
aktiivisesti julkisten tiedotteiden ja sosiaalisen median kautta.

Tyopaketti 2. Selvitys potentiaalisille yhteisty6kumppaneille, tarvekartoitus (Oamk)

Kartoituksen tarkoituksena on tunnistaa kohderyhman yritysten vahvuuksia ja kehittdmistarpeita. Pro-
sessi kattaa myos alan muut korkeakoulut, opetus- ja tutkimuslaitokset, seka paikallisten maatalous-
jarjestojen kautta autonomiseen ohjaukseen kiinnostuneet viljelijat. Kartoituksella pyritdan hahmot-
tamaan yritysten koulutus- ja valmennustarpeet erityisesti avointen ohjausjarjestelmien, simulaatio-
pohjaisen kehityksen, koneoppimisen ja mallintamisosaamisen alueilla. Analyysin tulokset ohjaavat
hankkeen koulutussisaltdjen kohdentamista alueisiin, joista yritykset saavat eniten hyotya.

Tyopaketti 3. Koulutusten kehittaminen

Tavoitteena on kehittdad modulaarisia koulutusymparistoja, jotka tukevat eritasoisten opiskelijoiden
osaamisen kasvua myos etdopetuksen keinoin. Padvastuutahot vastaavat koulutusmateriaalin suunnit-
telusta, pilotoinnista ja kayttdonotosta, mutta muut hanketoimijat osallistuvat tukitoimintoihin, kuten
sisallon ja harjoitteiden kehittamiseen. Opetukseen liittyy kdaytdannonladheisia projekteja, jotka antavat
opiskelijoille mahdollisuuden soveltaa oppimaansa reaalimaailman ongelmien ratkaisemiseen.

3.1 ROS alusta robotiikan ohjelmointiin (Oamk, 1. pilot H1/2026)

Kurssi syventyy ROS-alustan kayttoon robotiikkaohjelmoinnissa. ROS (Robot Operating System) on avoin,
kehittynyt robotiikan operointijarjestelma, joka tarjoaa kayttajilleen kattavan kirjaston ja tehokkaita
tyokaluja robottisovellusten rakentamiseen, hallintaan ja optimointiin. Opiskelijat oppivat ROS:n perus-
konseptit, ohjelmointikielien, kuten Pythonin ja C++:n, kdyton robotiikassa, seka komponenttien, kuten
solmujen, palveluiden ja viestien kehittamisen. Kurssi sopii kaiken tasoisille ohjelmoijille ja robotiikasta
kiinnostuneille, tarjoten mahdollisuuden verkostoitumiseen ja ideoiden jakamiseen eri alojen robotiikka-
harrastajien kanssa.

3.2 Python-ohjelmointikurssi ROS-tukeen (Oamk, 1.pilot H1/2026)

Keskittyy Python-ohjelmointikielen soveltamiseen robotiikan alalla, erityisesti ROS-alustan kontekstissa.
Opiskelijat oppivat Pythonin perusteet ja syvallisemmat ohjelmointikonseptit, kuten olio-ohjelmointi ja
modulaarisuus, seka niiden soveltamisen ROS:ssa. Kurssiin sisaltyy myos rospy-kirjaston kaytto ja ROS-

moduulien perusperiaatteet.

3.3 Autonomisten laitteiden kehittdminen AgOpenGPS:n avulla (Oamk, 1. pilot H1/2027)

Kurssi yhdistaa teoreettiset ja kdytannon tiedot autonomisten laitteiden kehittdmiseen AgOpenGPS-
sovelluksella. Tama avoimen ldahdekoodin tydkalu tukee tarkkoja GPS-pohjaisia paikannusratkaisuja maa-
talouskdytossa. Opiskelijat oppivat kdayttdamaan GPS-tekniikoita, kuten GNSS ja RTK, autonomisten laittei-
den paikannuksessa ja navigoinnissa. Kaytannon harjoitukset keskittyvat ohjelmointiin ja testaamiseen,
teknologioiden integrointiin ja AgOpenGPS-ohjausjarjestelman kayttéonottoon opiskelijoiden tydko-
neissa. Kurssin lopussa opiskelijat pystyvat kdyttdonottamaan avoimen ldhdekoodin autonomisia
ohjausjarjestelmia eri sovelluksiin.

3.4 Anturitekniikka (OY/TTK, IMS-tutkimusryhm4, 1. pilot H2/2026)

Kurssilla perehdytdaan nykyaikaisten koneiden anturijarjestelmien toimintaperiaatteisiin, ominaispiirtei-
siin ja luodaan kokonaiskuva analogisten suureiden muuntamisesta digitaaliseen esitysmuotoon. Lisaksi
tutustutaan tyypillisiin koneissa kaytettaviin tietovayliin ja niiden soveltamisperiaatteisiin. Kurssi soveltuu
hyvin esimerkiksi tuotekehittdjille, testaajille seka kunnossapitoon ja diagnostiikkaan suuntautuville hen-
kiloille.

3.5 Koneiden osajdrjestelmien mallintaminen (OY/TTK, IMS-tutkimusryhma, 1.pilot H2/2026)




Kurssilla perehdytdan koneiden osajarjestelmien mallintamiseen. Osajarjestelmat muodostavat nykyai-
kaisten, osin tai kokonaan, autonomisten koneiden toiminnan perustan. Tavoitteena on luoda valmiudet
autonomiseen ajamiseen liittyvien toimintojen suunnittelun ja testaamiseen virtuaaliymparistdssa. Kurssi
soveltuu erityisesti tuotekehittdjille ja muille virtuaalisesta laitetestaamisesta kiinnostuneille.

3.6 Johdatus reaaliaikasimulointiin (OY/TTK, Materiaali- ja konetekniikan tutkimusyksikko 1. pilot
H1/2027) Tavoitteena on luoda fysiikkaperustaisen simuloinnin hyédyntaminen datan tuottamiseen
autonomisten kyvykkyyksien kehityksessa pitkalle yksiloityjen, pienen tuotantomaaran laitteille. Kurssilla
perehdytaan reaaliaikasimulaatioon, sen teoriaan sekd hyodynnetaan liikealustalla toimivaa simulaat-
toria. Lisdksi kurssi sisdltda ryhmatydn, mukaan lukien HIL (hardware-in-the-loop) ja SIL (software-in-the-
loop) simuloinnit sekd CAN-vayldkommunikointia verifiointitarkoitukseen.

Kurssi koostuu neljastd pdaaiheesta: Osa 1. Monikappaledynamiikka digitaalisten kaksosen kontekstissa.
Tama osa keskittyy aiheen teoreettiseen taustaan ja datan tuottamiseen (esim. autonomiaa varten).
*(Osa 2. Laskennallisesti tehokkaat, reaaliaikaiset, simulointimallit. «Osa 3. Liikealustalla toimivaa simu-
laattorin avulla suoritettavat harjoitteet. ¢Osa 4. VIL-tutkimusympariston (NUVE-LAB) mahdollisuuksiin
autonomisten laitteiden kehittamisessa ja testaamisessa. kasitelldan VIL-testauksen (Virtuaali- ja Infra-
struktuurilaboratorio) menetelmia ja prosesseja, jotka tukevat laitteiden kehitystyota simulaatiosta kay-
tantdon siirryttaessa.

3.7 Digitaaliset kaksoset (OY/TSTTK, M3S tutkimusryhma 1. pilot H2/2025)

Tavoitteena on antaa opiskelijalle kasitys digitaalisten kaksosten kayttomahdollisuuksista tuotekehi-
tyksessa ja antaa valmiudet niiden tarkoituksenmukaiseen kayttoon. eMita tarkoitetaan digitaalisella
kaksosella, Digitaaliset kaksoset osana tuotekehitysprosessia, Digitaalisten kaksosten luominen ja
hyodyntaminen opiskelijan omassa projektissa.

3.8 Datan kasittely ja siihen pohjautuva pdatéksenteko (OY/TSTTK, M3S tutkimusryhma 1. pilot H1/2027)
Kurssin tavoitteena on antaa opiskelijalle tarvittavat perustiedot, kuinka dataa voidaan kasitella eri
tavoin ja tunnistaa siitd kuhunkin tilanteeseen tarvittavaa tietoa paatoksenteon pohjaksi. Tama data on
autonomisissa laitteissa eri antureiden tuottamaa ja yleensa useassa eri muodossa. Mita data on, sen
yleisimmat muodot ja miten sitd saadaan, Mika data on tarpeellista, Datan kasittelyn perusteet, Kuinka
dataa voidaan kayttda autonomisten laitteiden paatoksenteossa, Opiskelijan oma projekti, jossa keratyn
datan pohjalta luodaan paatéksentekomalli ja sen toteuttaminen.

TP4 Koulutukset (Oamk)

Sisdltaa koulutussisaltdjen pilotoinnin sekd hankkeen aikaisten koulutusten toteuttamisen. Ensimmaiset
pilotointikoulutukset jarjestetdan 09/2025 alkaen ja pilotoinnit jatkuvat 10/2027 saakka. Pilotoinnit jar-
jestetdan tyopaketeittain vaiheittain, siten ettd hanketoimijat voivat myos osallistua toisten osapuolten
toteuttamiin kokonaisuuksiin. Talla varmistetaan lopullisten opetussisaltdjen koherenttius seka johdon-
mukainen sisallon ja vaativuusasteen eteneminen opiskelijoiden nakékulmasta. Pilotointivaiheessa kera-
tdan palautetta sisaltdjen ja toteutuksista, niiden edelleen kehittamiseksi ennen varsinaisten koulutusten
kaynnistymista. Varsinaiset koulutukset kdynnistyvat 01/2028 alkaen opintojaksojen pilotointien jalkeen.
Hankkeen jdlkeen toteutetut koulutuskokonaisuudet integroidaan Oamk:n ja OY:n perustoimintaan muo-
dostaen niistd perusopiskelijoille vapaavalintaisia opintojaksoja seka jatko-opintopolkuja.

Hankkeen tulokset:

Hankkeessa luodaan, pilotoidaan ja toteutetaan koulutuskokonaisuus avoimeen lahdekoodiin perus-
tuvien autonomisten ohjausjarjestelmien kayttodnottamiseen seka digitaalisen suunnittelun ja tes-
tauksen hyodyntamiseksi autonomisten laiteohjausten tuotekehityksen ja tutkimuksen yhteydessa.
Toteutettava koulutuskokonaisuus madaltaa merkittavasti osallistuvien henkildiden kynnysta kayttéon-
ottaa viimeisinta tekniikkaa seka hyodyntaa digitaalisia tutkimus- ja kehitysymparistoja omassa tyoym-
paristdssaan.




Lisatietoja hakemuksesta

Kohdealue: Pohjois-Pohjanmaa, Kainuu, Lappi (Oulu, Kajaani, Rovaniemi)

Osallistujia: 190 (ty6ttomia 18, opiskelijoita 37, ty6ssa olevia 135), kohdealueittain: Pohjois-
Pohjanmaa 150, Kainuu 20, Lappi 20, osallistuvia yrityksia 54

Kustannusarvion jakautuminen: Rahoitussuunnitelman jakautuminen:
Palkkakustannukset 872541 € EU- ja valtion rahoitus 977 244 €
Flat rate 40 % kehittaminen 349014 € Omarahoitus (Muu julkinen) 122 154 €

Kuntarahoitus (Oulun kaupunki) 122 157 €

Nettokustannusarvio yhteensa 1 221 555 € Rahoitussuunnitelma yhteensa 1 221 555 €

Kustannusarvio ja rahoitussuunnitelma

Hankkeen kustannusarvio yhteensa 1221555€
Hankkeen rahoitussuunnitelma yhteensa 1221555€
Hankkeelle esitetty tuen enimmaismaara 977 244 €,80 %

Rahoittajan arvio hankkeesta

Hanke ei tayta kaikkia yleisia valintaperusteita. Hankkeelle ei voi myontaa tukea, jos hanke tai tuen saaja
ei tayta yleisia valintaperusteita (Laki alueiden kehittdmisen ja Euroopan unionin alue- ja rakennepoli-
tiikan hankkeiden rahoittamisesta 757/2021 378).

Hankesuunnitelma ei ole riittdvan konkreettinen; konkreettisten toimenpiteiden kuvaukset ovat hyvin
yleisella tasolla eika niiden laajuuksia ei ole kuvattu. Hakemuksesta ei selvia, miten kohderyhma
tavoitetaan, miten opiskelijahankinta tehdaan ja miten yritykset ovat hankkeessa mukana. Hanke on
merkitty ylimaakunnalliseksi, mutta ylimaakunnallista toimintaa ei ole kuvattu. Lisdksi hankkeen
kokonaisbudjetti suhteessa hankkeen tavoitteisiin, toimenpiteisiin ja maarallisiin osallistujatavoitteisiin
on ylimitoitettu.

Ratkaisun perustelut ja jatkotoimenpiteet

Hanke ei tayta kaikkia yleisid valintaperusteita. Hankkeelle ei voida mydntaa tukea, jos hanke tai tuen
saaja ei tayta yleisia valintaperusteita (Laki alueiden kehittdmisen ja Euroopan unionin alue- ja
rakennepolitiikan hankkeiden rahoittamisesta 757/2021 378).

Pohjois-Pohjanmaan ELY-keskuksen Elinkeino ja luonnonvara -teemaryhman kommentointi 18.-29.11.2024
Pohjois-Pohjanmaan ELY-keskuksen EURA-rahoituskokous 9.1.2025

Kainuun maakunnan yhteistyéryhman sihteeristo 23.1.2025

Pohjois-Pohjanmaan maakunnan yhteistyéryhman sihteerist6 28.1.2025

Rahoittaja ei puolla hakemuksen hyvaksymista



