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Tiivistelma: Rakentamisessa tuottavuuden kasvu on

ollut heikompaa kuin esimerkiksi
konepajateollisuudessa, jossa on  tapahtunut
huomattavasti isompi tuottavuuden kasvu

tuotantoprosessien digitalisoinnilla, robotisoinnilla ja
kehittyneilla tydstokoneilla. Varsinainen rakentamistyd
tehdaan yha paasoin perinteisin menetelmin, tosin
digitalisoituja suunnitelmia hyddynnetéan.
Automatisoituja koneita ja laitteita rakennustyémailla
ei ole juurikaan voitu hyédyntda samalla tavalla kuin
konepajateollisuudessa. Automatisoinnin esteina ovat
mm. rakennusten yksildllisyys, lyhyet tyovaiheet, isot
materiaalivirrat, matala kayttdaste yksittaisella
laitteella, epétarkat suunnitelmat automatisoinnin
kannalta ja ahtaat tilat laitteiden siirtamiseen.

Rakentamisessa on kuitenkin paljon matalaa osaamista
vaativia ja tydolosuhteiltaan haastavia tehtdvia, kuten
esim. poraus, hionta, vanhan materiaalin poisto,
tavaroiden kuljetus. Naissa on néhtévisséa potentiaalia
hillita rakentamiskustannusten nousua robotiikan
avulla.

Rakentamisessa tarvittavien komponenttien, kuten
esimerkiksi katto- ja seindelementtien, valmistamisessa
automaattisia laitteita kaytetdén ja myds robotteja on
voitu hyédyntéé. Rakentamisen robotisoinnin kannalta
haasteet ovat hyvinkin erilaiset eri rakentamisvaiheissa
(perustus-, runko- ja ulkotyot, sisarakenteet, LVIS-tyot).

Liséksi erilaiset rakennustavat asettavat omat
haasteensa (puu- ja betonielementtitalot, tiilitalot,
hirsitalot). Rakentamisen perinteet ja

rakentamismaaraykset ovat eri maissa hyvinkin paljon
toisistaan poikkeavia, mikd on omalta osaltaan
hankaloittanut rakentamisen menetelmien ja laitteiden
kehittamisty6td. Monissa maissa edullinen tyévoimaon
aikaisemmin ollut rakennuttajalle parempi ja
joustavampi vaihtoehto kuin automatisoiduit laitteet.

Elementtiteollisuutta lukuunottamatta kaupallisiksi
tuotteiksi asti kehitettyjd automaattisia laitteita tai
jarjestelmia on v&han markkinoilla ja varsinaista
lapilyontia eli laajamittaista k&yttoonottoa ei ole
minkaan sovelluksen osalta vield tapahtunut. Haaste
onkin |6ytd& robotiikalle ne kayttokohteet, jotka
mahdollistavat uuden liiketoiminnan luomisen ja
kehittdmisen. Rakentamisalalla on nahtdvissa tilaa
uusille robotiikkaa ja automaatiota hyddyntaville
innovaatioille.

Tassa tutkimuksessa selvitettiin analysoimalla léhes

kaikki ~ rakentamisen  tyOtehtavat.  Analyysien
perusteella tunnistettiin potentiaalisia
robotisointikohteita, jotka otettiin tarkempaan

tarkasteluun. Valitulle tyotehtaville tehtiin karkeat
ratkaisumallit ja kustannuslaskelmat, joiden avulla
arvioitiin  robotisoinnin  kannattavuutta valituissa
tyblajeissa. Naiden perusteella tunnistetiin toiminnan
kannalta kriittisi& toimintoja. Arvioimme, ettd monessa
tapauksessa robotisoinnin  hinta on lilan kallis
huomioiden robotin alhainen kayttdaste
rakentamisessa. Robotin  tulisi olla  siten
monikayttdisempi, ettd se kiinnostaisi rakentajia.
Elementtitehtailla tehtavat valittiin tehtailla tehtyjen
haastattelujen perusteella.
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