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lyhyempi.

Maadrittelyvaiheessa kaydaan lapi
kayttoonotettava kokonaisuus (kaikki
kayttoonotettavat toiminnallisuudet,
osajdrjestelmat ja niiden valiset riippuvuudet).
Tarvittaessa kirkastetaan tahtotilaa (visiot,
prosessinkehitys).

Edellisten jalkeen tarkistetaan kaikki olemassa
olevat kuvaukset ja paivitetaan niita
tarvittaessa. Rakentamissuunnitteluun liittyva
tiedonkeruu ja esisuunnittelu aloitetaan jo
maadrittelyvaiheessa.

Tasmennysvaiheessa tarvittaessa
tdydennetaan ja muokataan maadrittelyja
jarjestelmatoimittajan kanssa.
Jarjestelmatoimittaja suunnittelee jarjestelman
toteutusta. Rakentamissuunnittelun osalta
tehdaan tarkemmat suunnitelmat (kaapelit,

EKA-CTC kiyttoonotto T otto  kdytto alkaa
v TMS CTC kayttdgnotto . R°9 laitetilat) ja tarvittaessa tismennetaan ohjeita
A kayttdonotto (RATO22 jne.).
Radioratkaisun (NRS) A
kéyttodnotto NRS:n laajentaminen A [ Rakentamis- ja toteutusvaiheessa tehdaan

puheviestinnan ratkaisulla
Digirata-hankkeen
kehitys- ja
verifiointivaihe paattyy

ETCS-jdrjestelmaversion
2.2 kayttoonotto

Kevennetty ETCS-ratkaisu PoC
(Turku-Uusikaupunki?)

HTD-konseptin taysimaarainen

kayttoonotto?

erilaiset rakennus- ja asennusty6t seka
jarjestelman tarvitsemat muokkaukset ja
konfiguroinnit. Vaihe pitda sisallaan myos
testaukset, hyvaksynnat ja koeajot. Tahan
vaiheeseen ajoittuvat myds koulutukset.

. Testaus ja hyvaksynta

Liikenndinnin alkamisen jalkeen siirrytaan
lilkkenndinti ja kaytto -vaiheeseen.

VIRVE- VIRVE1- Paasaantoisesti tdssa vaiheessa rataverkon
verkkojen verkon osalle ei enda tehda ETCS-kulunvalvontaan
siirtymakausi alasajo liittyvia rakennustoita.

paattyy


https://miro.com/app/board/uXjVKH_mOBs=/?moveToWidget=3458764591038754302&cot=14
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Perustelut virstanpylvaan

Virstanpylvaan otsikko

Laajuus

Ajankohta

Kuvaus

Lahteet

Avoimet asiat

ajoitukselle

liite: LIITE 07_ERTMS roll out
timetable

2. Digirata-hankkeen Koko 2025 Digirata-hankkeen toteutusvaihe edellyttaa poliittista Toteutusvaiheen
toteutusvaihe kaynnistyy hanke vuoden paatoksentekoa. Esitetyn aikataulun suunnitteluperusteena on toteutussuunnitelman
(oletus) puolivili |oletettu, etta toteutusvaihe voidaan kdynnistaa suunnitellusti lahtoolettama
1.8.2025.
3. EKA-radan Koko 2027 EKA-projektin aikataulu.
kayttoonotto hanke / vuoden
EKA-rata |alku
4. EKA-CTC kayttoonotto Koko 2027 EKA-radalle hankitaan erillinen CTC eli kauko-ohjausjarjestelma, Lahde: ei yksiloitavissa Avoin asia: tarkennettava EKA-radalla oltava valmius
hanke / vuoden joka integroituu nykyisiin liilkenteenhallinnan jarjestelmiin yksittaista, julkisesti saatavilla |myéhemmin, milloin EKA-radan  |ohjata liikennetta kauko-
EKA-rata |loppu vastaavalla tavalla kuin nykyiset muut kauko-ohjausjarjestelmat olevaa dokumenttia, jossa CTC-korvataan uuden TMS- ohjaus (CTC)-jarjestelmalla.
(ESKO, TAKO jne.). EKA-radalle hankittava CTC-jarjestelma ei ole tama olisi kuvattu. jarjestelman CTC-jarjstelmalla.
laajennettavissa muiden rataosien kayttoon.
5. Radioratkaisu 1:n (NRS) Koko 2026 EKA-radalla otetaan kayttoon valiaikainen kansallinen Lahde: Radioverkon EKA-radalla oltava valmius
kayttoonotto hanke / vuoden radioratkaisu, koska yleiseurooppalaiseen ratkaisuun liittyva poikkeuslupahakemus - Esitys keskitetyn turvalaitteen ja
EKA-rata |[loppu saantely ei valmistu EKA-radan aikataulussa. Kansalliselle Allianssin projektiryhmassa junien valiseen
ratkaisulle haetaan komissiolta poikkeuslupa. 17.12.2024. / Natunen, tietoliikenteeseen.
Kuismin, Indola, Sandelin
6. Digirata-hankkeen kehitys- ja |Koko 2027 Kehitys- ja verifiointivaiheen Allianssiprojektin sopimuksen Lahde: Kehitys- ja
verifiointivaihe paattyy hanke vuoden mukaisesti kehitys- ja verifiointivaiheen tavoitteena on mm. verifiointivaiheen
loppu toteuttaa EKA-rataosa (RO1) seka laatia toteutusvaiheelle Allianssiprojektin sopimus
toteutussuunnitelma.
9. RO2 kayttoonotto Koko 2029 RO2-radan kayttoonottovuosi on maaritelty toteutusvaiheen Lahteet: Digiradan Rataverkon osien
hanke / vuoden kartassa, jossa kuvattu kayttoonottovaiheet ja niiden aikataulut. valmisteluvaihe, Roll out - (=rataosuuksien)
RO2 loppu tyéryhman loppuraportti, Roll aikataulujen ja
out -tydryhman loppuraportin toteutusjarjestyksen

perustelut on kuvattu
toteutusvaiheen
etenemiskartassa.
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10. TMS CTC kayttoonotto Koko 2029 TMS:n CTC-osuus otetaan kaytto6n RO2-radalla. TMS:n tdma versio [Ldhde: TMS-kehitysryhma EKA-radalle kilpailutetun
hanke / vuoden eivield sisalla ATO-tukea. (tieto saatu ty6kokouksessa) CTC:n kayttda ei voida
RO2 loppu laajentaa RO2-radalle, joten
RO2-radalle on hankittava
ja/tai toteutettava uusi
kauko-ohjausjarjestelma
(osana TMS:4a).
11. NRS:n laajentaminen Koko 2029 Suomessa kayttddonotettavaa kansallista radioratkaisua (NRS) on  [L&hde: eitiedossa Kansallinen VIRVE-verkko
puheviestinnan ratkaisulla hanke / vuoden laajennettava puheviestinnan ratkaisulla, koska nykyinen VIRVE- nykyisessa muodossaan
RO2 loppu verkko poistuu kaytosta. poistuu kaytdsta vuoden
2029 loppuun mennessa.
12. ETCS-jarjestelmaversion 2.2 |Koko 2030 RO2-radalla otetaan kayttoon ETCS-jarjestelmaversio 2.2, joka Lahde: Digirata Pulse -
kayttoonotto hanke / vuoden tukee ATOn toiminnallisuuksia ja HTD-konseptia. uutiskirje 2.12.2024
RO2 loppu
13. Kevennetty ETCS-ratkaisu  |Koko 2030 Niin sanottua kevennettya ETCS-ratkaisua on suunniteltu Lahde: Juha Lehtola,
PoC (Turku-Uusikaupunki?) hanke vuoden kayttdonotettavaksi ensimmaisen kerran RO2:lla alustavasti Turun |8.11.2024.
loppu ja Uusikaupungin vélisella rataosuudella.
14. VIRVE-verkkojen Koko 2028 Nykyisen Virven rakentaminen alkoi vuonna 1998 ja maanlaajuinen |Lahteet: Erillisverkot.fi
siirtymakausi paattyy hanke vuoden verkko valmistui vuonna 2002, jolloin se otettiin operatiiviseen https://www.erillisverkot.fi/vir
loppu kayttoon. Radioverkko kattaa koko Suomen aluevesineen seka ve-palvelut/
Suomenlahden merialueen. Virve oli maailman ensimmainen https://www.erillisverkot.fi/virv
maanlaajuinen, viranomaisten ja muiden turvallisuustoimijoiden e2-0/
kayttoon rakennettu Tetra-verkko.
Nykyinen Virve-verkko saavuttaa teknologisen elinkaarensa paan
2020-luvun aikana, ja Virve muuttuu laajakaistaiseksi palveluksi.
Siirtymakauden aikana nykyinen Virve toimii uusien palvelujen
rinnalla. Siirtymakausi alkaa vuonna 2024 ja paattyy vuoden 2028
loppuun mennessa.
15. VIRVE1-verkon alasajo Koko 2029 Siirtymakauden paattymisen jalkeen vanha VIRVE-verkko on Lahde: Digiradan radio -tiimi
hanke vuoden toiminnassa viela vuoden, mutta vuoden 2030 alkuun mennessa

loppu

verkko ajetaan alas.
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16. RO3 kdyttoonotto Koko 2031 RO3 kayttodnottovuosi on madritelty toteutusvaiheen kartassa, Lahteet: Digiradan Rataverkon osien
hanke vuoden jossa kuvattu kayttéonottovaiheet ja niiden aikataulut. valmisteluvaihe, Roll out - (=rataosuuksien)
/RO3 loppu tydryhman loppuraportti, Roll aikataulujen ja
out -tyéryhman loppuraportin toteutusjarjestyksen
liite: LIITE 07_ERTMS roll out perustelut on kuvattu
timetable toteutusvaiheen
etenemiskartassa.
17. RO4 kayttoonotto Koko 2033 RO4 kayttoonottovuosi on maaritelty toteutusvaiheen Lahteet: Digiradan Rataverkon osien
hanke / vuoden etenemiskartassa, jossa kuvattu kayttoonottovaiheet ja niiden valmisteluvaihe, Roll out - (=rataosuuksien)
RO4 loppu aikataulut. tyoryhman loppuraportti, Roll aikataulujen ja
out -tydryhman loppuraportin toteutusjarjestyksen
liite: LIITE 07_ERTMS roll out perustelut on kuvattu
timetable toteutusvaiheen
etenemiskartassa.
18. ATO:n tdysimaarainen Koko 2033 RO2-,RO3- ja RO4-rataosilla on kaikilla valmiudet automaattiajoon |Lahteet: ATO-kehitysryhma
kaupallinen kaytt6 alkaa hanke / vuoden eli ATOon. Alustavien arvioiden mukaan automaattiajosta saadaan |(tyokokouksessa saatu tieto),
RO4 loppu parhaat hyodyt RO4-radalla, joten taysimaarainen hyédyntaminen [NIP 2024
alkanee vasta ko.rataosan kayttéonoton myota. ATOn kaupallinen
kaytto alkaa puoli vuotta rataosan kdyttoonoton jalkeen.
19. HTD-konseptin Koko 2033 HTD-konseptia testataan EKA-radalla, mutta taysimaaraisesti HTD- [Lahde: ei yksiloitavissa
taysimaarainen kayttoonotto? |hanke/ vuoden konsepti saadaan kayttoon vasta kun kalusto on varusteltu TIMS- yksittaista dokumenttia, jossa
RO3 + RO4 [loppu laitteella. olisi kuvattu HTD:hen liittyva
Hankkeessa on tunnistettu, etta erityisesti RO3-rataosalla etenemispolku.
(paarata) ja RO4-rataosalla (paakaupunkiseutu) HTD-konseptilla
saataisiin kayttoon lisaa ratakapasiteettia.
21. ROS5 kéayttoonotto Koko 2035 ROS5 kayttoonottovuosi on méaritelty toteutusvaiheen Lahteet: Digiradan Rataverkon osien
hanke / vuoden etenemiskartassa, jossa kuvattu kayttoonottovaiheet ja niiden valmisteluvaihe, Roll out - (=rataosuuksien)
RO5 loppu aikataulut. tyéryhmén loppuraportti, Roll aikataulujen ja

out -tydryhman loppuraportin
liite: LIITE 07_ERTMS roll out
timetable

toteutusjarjestyksen
perustelut on kuvattu
toteutusvaiheen
etenemiskartassa.
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22. RO6 kayttoonotto Koko 2036 RO6 kayttoonottovuosi on maaritelty toteutusvaiheen Lahteet: Digiradan Rataverkon osien
hanke / vuoden etenemiskartassa, jossa kuvattu kayttoonottovaiheet ja niiden valmisteluvaihe, Roll out - (=rataosuuksien)
RO6 loppu aikataulut. tydryhman loppuraportti, Roll aikataulujen ja
out -tyéryhman loppuraportin toteutusjarjestyksen
liite: LIITE 07_ERTMS roll out perustelut on kuvattu
timetable toteutusvaiheen
etenemiskartassa.
23. RO7 kayttoonotto Koko 2037 RO7 kayttoonottovuosi on maaritelty toteutusvaiheen Lahteet: Digiradan Rataverkon osien
hanke / vuoden etenemiskartassa, jossa kuvattu kayttoonottovaiheet ja niiden valmisteluvaihe, Roll out - (=rataosuuksien)
RO7 loppu aikataulut. tyoryhman loppuraportti, Roll aikataulujen ja
out -tydryhman loppuraportin toteutusjarjestyksen
liite: LIITE 07_ERTMS roll out perustelut on kuvattu
timetable toteutusvaiheen
etenemiskartassa.
25. RO8 kayttoonotto Koko 2038 RO8 kayttoonottovuosi on méaaritelty toteutusvaiheen Lahteet: Digiradan Rataverkon osien
hanke / vuoden etenemiskartassa, jossa kuvattu kayttdonottovaiheet ja niiden valmisteluvaihe, Roll out - (=rataosuuksien)
RO8 loppu aikataulut. Etenemiskartan mukaan RO8 ja RO9 otetaan kayttoon  [tydryhman loppuraportti, Roll aikataulujen ja
samana vuonna. out -tydryhman loppuraportin toteutusjarjestyksen
liite: LIITE 07_ERTMS roll out perustelut on kuvattu
timetable toteutusvaiheen
etenemiskartassa.
26. RO9 kayttoonotto Koko 2038 RO9 kayttoonottovuosi on maaritelty toteutusvaiheen kartassa, Lahteet: Digiradan Rataverkon osien
hanke / vuoden jossa kuvattu kayttoonottovaiheet ja niiden aikataulut. valmisteluvaihe, Roll out - (=rataosuuksien)
RO9 loppu Etenemiskartan mukaan RO8 ja RO9 otetaan kaytto6n samana tyéryhman loppuraportti, Roll aikataulujen ja
vuonna. out -tyéryhman loppuraportin toteutusjarjestyksen
liite: LIITE 07_ERTMS roll out perustelut on kuvattu
timetable toteutusvaiheen
etenemiskartassa.
27.R0O10 kdyttoonotto Koko 2039 RO10 kayttoonottovuosi on maéritelty toteutusvaiheen Lahteet: Digiradan Rataverkon osien
hanke / vuoden etenemiskartassa, jossa kuvattu kayttdonottovaiheet ja niiden valmisteluvaihe, Roll out - (=rataosuuksien)
RO10 loppu aikataulut. tyéryhman loppuraportti, Roll aikataulujen ja
out -tydryhman loppuraportin toteutusjarjestyksen

liite: LIITE 07_ERTMS roll out
timetable

perustelut on kuvattu
toteutusvaiheen
etenemiskartassa.
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29. RO11 kayttoonotto Koko 2040 RO11 kayttoonottovuosi on maaritelty toteutusvaiheen Lahteet: Digiradan Rataverkon osien
hanke / vuoden etenemiskartassa, jossa kuvattu kayttoonottovaiheet ja niiden valmisteluvaihe, Roll out - (=rataosuuksien)
RO11 loppu aikataulut. tydryhman loppuraportti, Roll aikataulujen ja
out -tyéryhman loppuraportin toteutusjarjestyksen
liite: LIITE 07_ERTMS roll out perustelut on kuvattu
timetable toteutusvaiheen
etenemiskartassa.
EKA-rataan liittyvat virstanpylvaat
40. HTD:n kaytto alkaa EKA- EKA-rata |2028 HTD-toiminnallisuus on optio EKA-radalla. Toiminnallisuus eitule  [Lahde: ei yksiloitavissa Avoin asia: vaikuttaa melko
radalla vuoden kayttoon heti EKA-radan kaupallisen liikenteen alkaessa. yksittaista dokumenttia, josta |epatodennakdiseltd, ettd EKA-
puolivali tieto olisi loydettavissa (tieto |radalla liikenndivassa kalustossa
saatu tyokokouksessa). olisi tdssa vaiheessa TIMS-laitetta.
41. ETCS-jarjestelmaversion EKA-rata [2029 Alustavien suunnitelmien mukaan jarjestelmaversion nosto Lahde: ei yksiloitavissa
(v2.1->v2.2) paivitys EKA- vuoden tapahtuu EKA-radalla vuoden 2029 lopulla. yksittaista dokumenttia, josta
radalla puolivali tieto olisi loydettavissa (tieto
saatu tyokokouksessa).
42. EKA-radan TMS-yliheitto? EKA-rata [2029 Uuden TMS-CTC-jarjestelman kayttoonotto EKA-radalla ja Lahde: ei yksiloitavissa Avoin asia: Selvitettava millainen
vuoden alkuperaisen EKA CTC-jarjestelman korvaaminen yksittaista dokumenttia, josta |elinkaari on suunniteltu EKA-
loppu tieto olisi ldydettavissa (tieto |radan kauko-
saatu tyokokouksessa). ohjausjérjestelmalle.
Vaihdettavuus riippunee paljon
siitd millaiset rajapinnat on kauko-
ohjausjarjestelman ja keskitetyn
turvalaitteen (CSS) valilla.
TMS:dan ja ATO:oon liittyvat virstanpylvaat

50. ATO-hankinnan
materiaalit valmiina

HSL tarvitsee kalustohankintoja varten materiaalit ATOn osalta.

Lahde: TMS-kehitysryhma
(tyokokouksessa saatu tieto)
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51. TMS-CSS-integraation
testausvalmius

TMS-jarjestelman kehityksessd huomioidaan CSS-jarjestelman
toteutuksen aikataulut siten, etta integraatioiden testaus paastaan
aloittamaan mahdollisimman aikaisessa vaiheessa ennen RO2-
rataosan kayttdonottoa.

Lahde: TMS-kehitysryhma
(tyokokouksessa saatu tieto)

Avoin asia: tarkka ajoitus
tdsmentyy myohemmin, koska
virstanpylvaan ajoitus on
synkronoitava CSS:n hankintaa ja
toteutusta suunnittelevan tiimin
ja TMS-kehitystiimin kanssa.

52. RO2-testausvalmius

TMS-jarjestelman kehityksessd huomioidaan CSS-jarjestelméan
toteutuksen aikataulut siten, etta hyvaksymistestaus paastaan
aloittamaan mahdollisimman aikaisessa vaiheessa ennen RO2-
rataosan kayttdonottoa.

Liikennodinti RO2-alueella hallitaan kayttaen TMS-jarjestelmaa
(tavoitteena on, etta RO2:lle ei tule erillista kauko-
ohjausjarjestelmaa, vaan liilkenteenohjauksen toiminnallisuudet
toteutetaan osaksi TMS-jarjestelmaa).

Huom. TMS-jarjestelmalla tarkoitetaan tassa yhteydessa
laajempaa kokonaisuutta kuin mita Euroopassa. Euroopassa TMS

kattaa tyypillisesti vain kauko-ohjauksen ja raiteisto/ohjauskaavion.

Lahde: TMS-kehitysryhma
(tyokokouksessa saatu tieto).

53. ATO-testausvalmius

TMS-jarjestelman pitaa pystya tarjoamaan junille ATOn vaatimat
ohjaustiedot, jotta ATO-konseptia voidaan testata RO4:lla ennen
kayttoonottoa.

Lahde: TMS-kehitysryhma
(tyokokouksessa saatu tieto).

Avoimet asiat: tarkka aikataulu ja
testauksen suorittamisen
yksityiskohdat viela auki.




