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Physical Al -termi& on alkanut esiintymaéan erityisesti vuoden 2026 aikana erityisesti erilaisissa teollisuuden
uusiin teknologioihin viittaavissa asiayhteyksissa. Erityisesti suuryritys Nvidia on ottanut termin kayttéonsa

kuvamaan omaa teknologiapinoaan teollisuuskontekstissa. Nvidia on muutenkin monen muun IT-jattilaisen
tavoin lahestynyt teollisuutta omilla ratkaisuillaan.

Tekoalya teollisuudessa

Tekodly mielletdan herkasti pelkastaan ohjelmistoihin ja erilaisiin palveluihin liittyvéaksi teknologiksi, mutta silla
on koko ajan tarkeampi merkitys myos teollisuudessa erilaisissa laitetason ratkaisuissa ja
tuotantoteknologioissa. Juuri tdhan teemaan myds termi Physical Al kytkeytyy. Rayn (2025) mukaan Physical
Al laajentaa tekodlyn toimintakyvyn pelkastéa tiedonkasittelysté aktiiviseen vuorovaikutukseen fyysisen
ympariston kanssa. Se tarkoittaa jarjestelmid, jotka kykenevéat havaitsemaan ymparistonséa tapahtumia
erilaisten antureiden avulla, muodostamaan tilannekuvan ympariston tilasta oppimiensa mallien perusteella
seka vaikuttamaan ymparistéonsad mekaanisten, séahkoisten tai biohybridisia komponentteja hyédyntavien
ratkaisujen kautta.

Rayn (2025) mukaan perinteisesta automaatiosta poiketen fyysinen tekoaly toimii jatkuvasti muuttuvissa ja
osittain ennakoimattomissa olosuhteissa. Se mukauttaa toimintaansa kokemuksen perusteella hyédyntamalla
esimerkiksi vahvistusoppimista ja itseohjautuvaa oppimista. NVIDIA (i.a) jasentdéa asiaa siten, ettéd Physical Al
nostaa robotit perinteisesta automaatiosta kohti autonomista toimintaa. Sen avulla robotit voivat havainnoida
ymparistdaan, tehda paatoksia ja toimia reaaliaikaisesti, mika parantaa turvallisuutta, tarkkuutta ja
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mukautumiskykya. Nama néakdkulmat huomioiden voidaan todeta, etta teollisuudessa Physical Al on
todellisen autonomian mahdollistava teknologiapino ja paradigman muutos, joka vie saantdpohjaisesta

automaatiosta kohti mukautuvia ratkaisuja.

Mukautuvuus tehokkuuden mahdollistaja

Miksi tallaista mukautuvia ratkaisuja sitten tarvitaan? Lahttkohtaisesti kysymys on aina tehokkuudesta ja sen
sailyttamisesta markkinoilla, jossa asiakastarpeet ovat hyvin yksilollisia ja yritykset tarjoavat laajoja
tuotevalikoimia. Perinteisella automaatiolla on rajansa tallaisessa toimintaymparistossa. Tietysti mukautuvuus
tarkoittaa myds turvallisuutta ja kestavyytta ainakin valillisesti. Otetaan esimerkiksi robotiikka, jossa
tyypillisesti robotti ohjelmoimaan k&sittelemaan tiettya tuotetta tai tuotteistoa. Nain ollen dynaamiset
muutokset esim. tuotteen tai toimintaympariston suhteen ovat mahdottomia hallita ilman
uudelleenohjelmointia. Humanoidirobotit eivat voi toimia siten, ettéd ne ennalta ohjelmoidaan tekemé&an jotakin
tiettyd tehtavaa tietyssa, staattisessa ymparisttssa vaan ne tarvitsevat jatkuvaa kykya ymmartaa
ymparistdaan ja edelleen kykya reagoida oikein siina. Juuri tata Physical Al mahdollistaa. Sindnsa Physical Al
ei ole taysin uusi teknologia, vaan se koostuu mm. konenddsta, sensoreista, tekoalysta, robotiikasta,
laskennasta ja naiden ohjelmoinnista virtuaalisessa ymparistdssa, joten voidaan ajatella sen olevan

enemmankin koonti useista teknologioista ja néiden innovatiivisesta soveltamisesta kesken&an.

Kaytannon sovelluksia

Hannoverin teollisuusmessuilla 2026 on esilla tyypillisesti teollisuuden ndkékulmasta uusia teknologioita ja
niiden sovelluksia. Vuoden teemana olikin juuri Industrial Al, joka kasittdd myos Physical Al:n ja naita
sovelluksia olikin esilla erilaisissa yhteyksissa. Yhtena asiaa konkretisoivana esimerkkind voidaan pitaa
kaksikasirobottia (kuva 1), joka mobiilialustaltaan kasittelee muuttuvamuotoista kappaletta. N&in ollen kappale
on aina poimittaessa eri muotoinen, seka sen painopiste voi muuttua. Tallaisen kappaleen kasittelyprosessi

vaatii ymmarrysta ymparistosta ja kykya mukautua siihen.



\

Kuva 1. Kaksikasirobotti kasittelee muuttuvaa kappaletta (kuva: Toni Luomanmaki, 2026).

Taman kaltainen toiminnallisuuden rakentaminen edellyttaé lahes poikkeuksetta tekoélyteknologian
soveltamista ja tekodlyn opettaminen taas vaatii paljon dataa, jota voi olla haastavaa hankkia, koska kaikille
sovelluksille ei voida rakentaa oikeita ympaéristja vain opetusdatan luomiseksi. Tassa auttaa yksi Physical
Al:hin sisdltyvd menetelma, jossa dataa (synteettinen data) generoidaan erilaisissa virtuaalisissa 3D-
ymparistoissa (kuva 2). Nykyaan laskentatehon kehittymisen myota voidaan tuottaa visuaalisesti |ahes
reaalimaailmaa vastaavia virtuaaliymparistoja fysiikkamoottoreineen, jolloin kappaleet kayttaytyvat juuri niin
kuin oikeassa maailmassakin. Lisaksi ymparistot tuottavat erilaista sensoridataa, jota mm. humanoidirobotit
kayttavat. Kaiken tamén yhdistamalla voidaan esimerkiksi humanoidirobottimalli laittaa opettelemaan


https://lehti.seamk.fi/verkkolehti/konenaon-virtuaalinen-kayttoonotto/attachment/luomanmaki_physical-ai_kuva1_kaksikasirobotti_muuttuvan_kappaleen_kasittelyssa/

(vahvistusoppiminen) jotakin tehtdvaa tietyssa ymparistdssa, jossa se oppii tehtavia kaymalla lapi
lukemattomia kokeiluja ja huomioimalla niiden tulokset seuraavassa iteraatiossa.
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Kuva 2. Nvidia Isaac Sim -kehitysymparist6 (kuva: Toni Luomanmaéaki, 2026).

Viela on aikaista sanoa, koska etelapohjalaisessa valmistavan teollisuuden pk-yrityksessa nahdaan
humanoidirobotti tuottavassa tydssa. Teknologia on kuitenkin kehittynyt viimeisena parina vuotena
huomattavasti ja oletettavasti globaalissa mittakaavassa, aidosti kannattavia sovelluksia tullaan
todennéakoisesti ndkemaan muutaman seuraavan vuoden aikana. Joka tapauksessa Physical Al tulee
olemaan yksi mahdollistavasta menetelmésta ja teknologiapinosta, joka edistda myos teollisuuden alykkyytta

monessa muussakin yhteydessa.
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